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Dedicado a R. Kent Nagle 


Él dejó su huella no sólo en estas páginas, sino en todos aquellos que lo conocieron. 
Era de esa rara clase de matemáticos que podrían comunicarse con eficiencia a todos 
los niveles, impartiendo su amor por la materia con la misma facilidad a estudiantes 
de licenciatura, posgrado, bachillerato, maestros de escuelas públicas y colegas en la 
Universidad del Sur de Florida. 

Kent vivió en paz, una paz emanada de la profundidad de su comprensión de la 
condición humana y la fuerza de sus ideas acerca de las instituciones familiares, re- 
ligiosas y educativas. Fue investigador, autor destacado, maestro de escuela elemen- 
tal cada domingo, esposo y padre dedicado a su familia. 

Kent era también mi estimado amigo y compañero de ejercicio, se fue luchando 
por mantener el paso con sus altos ideales. 

E. B. Saff 
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NUESTRO OBJETIVO 


Ecuaciones diferenciales y problemas con valores en la frontera está diseñado para cubrir 
las necesidades de un curso de uno o dos semestres de teoría básica, así como de aplicacio- 
nes de las ecuaciones diferenciales. Con este fin, aumentamos nuestro breve texto anterior, 
incluyendo capítulos relativos a problemas de valores propios y ecuaciones de Sturm-Liou- 
ville. Hemos tratado de crear un texto flexible que proporcione al instructor un amplio pano- 
rama para diseñar un temario del curso (en este prefacio damos ejemplos de tales temarios), 
para el énfasis del curso (teoría, metodología, aplicaciones y métodos numéricos) y para usar 
el software comercial. 


INNOVACIONES PARA ESTA EDICIÓN 


En respuesta a las solicitudes de usuarios y revisores, y en reconocimiento de los recientes 
desarrollos en enseñanza y aprendizaje, ofrecemos lo siguiente: 


El capítulo 4, Ecuaciones lineales de segundo orden, se centra ahora en las ecuaciones con 
coeficientes constantes. Esta situación predomina en las aplicaciones. Al restringir la prime- 
ra exposición al lector a una situación en que las soluciones se pueden construir fácilmente, 
podemos exhibir de manera explícita casi todos los aspectos de la teoría lineal. La visión ge- 
neral de esta teoría, que aparece en el capítulo 6 para quienes quieran aprenderla, es mucho 
más fácil de comprender cuando el lector ha logrado dominar los cálculos concretos en el ca- 
so de coeficientes constantes. En el capítulo 4 hemos mantenido una sección cualitativa, la 
cual guía al lector para especular de manera inteligente sobre el comportamiento aproxima- 
do de tipos más generales de ecuaciones (con coeficientes variables y no lineales). 
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Ahora se introduce el método de coeficientes indeterminados en la sección 4.4 para no-ho- 
mogeneidades con un solo término, lo cual motiva mejor el método y simplifica el procedi- 
miento. Los coeficientes indeterminados se revisan en la sección 4.5, donde se amplían a la 
suma de términos no homogéneos por medio del principio de superposición. En la guarda 
posterior de este texto se reproduce un bosquejo simplificado del procedimiento. 


Las ecuaciones diferenciales que describen a circuitos RL y RC sencillos son de primer or- 
den, de modo que esta aplicación se introduce ahora en el capítulo 3. El análisis de circuitos 
RLC más complejos permanece en el capítulo 5. Un nuevo proyecto al final del capítulo 3 
describe el amplificador operacional ideal y muestra cómo un pequeño razonamiento físico 
permite a los ingenieros tratar un comportamiento no lineal sin dolor. 


Al final de los capítulos adecuados aparecen nuevos proyectos que modelan la oferta y la de- 
manda, el crecimiento de tumores y los amplificadores operacionales (ya mencionados). 


Este capítulo ha sido reorganizado para dotar rápidamente al lector de la capacidad para re- 
solver sistemas de ecuaciones diferenciales mediante el método de eliminación. Los méto- 
dos numéricos se introducen antes de las descripciones del plano fase y los sistemas 
dinámicos, lo que facilita la comprensión y anima a realizar experimentos computacionales 
relativos a estos temas. 


Para conveniencia de los profesores, algunos de los ejercicios básicos para “construir habili- 
dades” han sido modificados (para cambiar las respuestas anteriores obsoletas) y se ha agre- 
gado una selección de ejercicios con un grado mayor de desafío. 


PRERREQUISITOS 


Aunque en algunas universidades el curso de álgebra lineal es un prerrequisito para el curso 
de ecuaciones diferenciales, muchas escuelas (en especial las de Ingeniería) sólo usan el 
cálculo. Con esto en mente, hemos diseñado el texto de modo que sólo el capítulo 6 (Teoría 
de ecuaciones diferenciales lineales de orden superior) y el capítulo 9 (Métodos matriciales 
para sistemas lineales) requieran algo más que el álgebra lineal de bachillerato. Además, el 
capítulo 9 contiene secciones de repaso sobre matrices y vectores, así como referencias espe- 
cíficas para los resultados más profundos de la teoría del álgebra lineal que se utilizan en 
esta obra. También escribimos el capítulo 5 para dar una introducción a los sistemas de ecua- 
ciones diferenciales, incluyendo los métodos de solución, análisis de plano fase, aplicaciones, 
procedimientos numéricos y transformaciones de Poincaré, que no requieren fundamentos de 
álgebra lineal. 


EJEMPLOS DE TEMARIOS 


Como una guía “en bruto” para el diseño de un curso en dos semestres que está relacionado 
con este texto, damos dos ejemplos que pueden servir para una serie de dos cursos de 15 se- 
manas cada uno, con tres horas de clase por semana: el primero enfatiza las aplicaciones y 
los cálculos junto con el análisis del plano fase; el segundo está diseñado para cursos que en- 
fatizan la teoría. Como en el texto más breve, los capítulos 1, 2 y 4 son el núcleo del curso 
del primer semestre. El resto de los capítulos es, en su mayor parte, independiente de lo de- 
más. Para los estudiantes que tienen conocimientos de álgebra lineal, el instructor podría 
reemplazar el capítulo 7 (Transformadas de Laplace) o el capítulo 8 (Soluciones de ecuacio- 
nes diferenciales mediante series) por secciones del capítulo 9 (Métodos matriciales para sis- 
temas lineales). 
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Métodos, 
Primer cálculos Teoría de Segundo Ambos 
semestre y aplicaciones métodos semestre cursos 
Semana Secciones Secciones Semana Secciones 
1 1:1,1:2,1,3 1.1,1.2,1.3 1 1.1, 1.2, 1.3 
2 1.4, 2.2 1.4, 2.2, 2.3 2 1.4, 2.2 
S 2.3, 2,4, 3.2 2.4, 2.5 3 2.3, 2,4 
4 3.4, 3.5, 3.6 2.6, 3.2, 3.4 4 3.2, 3.4 
5 3.7, 4.1 4.2,4,3 E) 4.2,4,3 
6 4.2,4,3 4.4, 4.5, 4.6 6 4.4, 4,5, 4.6 
7 4.4, 4.5, 4.6 4.7,5.1, 5.2 7 4.7, 5.1, 5.2 
8 4.7, 4.8, 4.9 5.3, 5.4 8 7.1, 7.2, 7.3 
9 ZO 5.5, 6.1 9 7.4,7.5 
10 5.4, 5.5, 5.6 6.2, 6.3, 6.4 10 7.6,7.7 
11 6.1, 6.2 7.2,7.3,7.4 11 7.8, 8.2 
12 63,72, 7.3 7.5, 7.6 12 8.3, 8.5, 8.6 
13 7.4,7.5,7.6 7.7,8.1 13 10.2, 10.3 
14 7.7,8.1, 8.2 8.2, 8.3, 8.4 14 10.4, 10.5 
15 8.3, 8.4 8.5, 8.6 15 10.6, 10.7 


CARACTERÍSTICAS ÚNICAS DE ESTA OBRA 


La mayor parte del material tiene una naturaleza modular que permite diversas configuracio- 
nes y énfasis en el curso (teoría, aplicaciones, técnicas o conceptos). 


La disponibilidad de paquetes de cómputo como MATHCAD?, MATHEMATICA?, MAT- 
LAB? y MAPLE? proporciona una oportunidad para que el estudiante realice experimentos 
numéricos y enfrente aplicaciones realistas que proporcionen una mejor idea de la materia. En 
consecuencia, hemos insertado varios ejercicios y proyectos en todo el texto, diseñados para 
que el estudiante utilice el software disponible en el análisis del plano fase, el cálculo de valo- 
res propios y las soluciones numéricas de varias ecuaciones. 


Debido a las restricciones de tiempo, es posible que en ciertos cursos no se aborden las sec- 
ciones que tratan casi exclusivamente de aplicaciones (como las de los capítulos 3 y 5). Por 
tanto, hemos logrado que las secciones de estos capítulos sean casi completamente indepen- 
dientes entre sí. Para que el profesor tenga más flexibilidad, hemos incorporado varias aplicacio- 
nes en los ejercicios de las secciones teóricas. Además, hemos incluido muchos proyectos 
que trabajan con tales aplicaciones. 


Al final de cada capítulo aparecen los proyectos de grupo que están relacionados con el ma- 
terial del capítulo. Un proyecto puede implicar una aplicación más desafiante, profundizar en 
la teoría, o presentar temas más avanzados de ecuaciones diferenciales. Aunque estos pro- 
yectos pueden ser enfrentados por los estudiantes en forma individual, su utilización en el sa- 
lón de clase ha mostrado que el trabajo en grupo le otorga una mayor dimensión a la 
experiencia de aprendizaje. De hecho, simula la interacción que tendrá lugar en el terreno 
profesional. 
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La habilidad de comunicación es, por supuesto, un aspecto esencial de las actividades profe- 
sionales. Aún así, pocos textos proporcionan la oportunidad para que el lector desarrolle tal 
habilidad. Es por ello que hemos agregado al final de la mayor parte de los capítulos un con- 
junto de ejercicios de escritura técnica, claramente identificados, que invitan al estudiante a 
crear respuestas documentadas a preguntas que están relacionadas con los conceptos del ca- 
pítulo. Al hacer esto, se pide a los estudiantes que comparen varios métodos y presenten ejem- 
plos que apoyen su análisis. 


En todo el texto aparecen notas históricas que se identifican con dagas (+). Estas notas al pie 
proporcionan por lo general el nombre de la persona que desarrolló la técnica, la fecha y el con- 
texto de la investigación original. 


La mayor parte de los capítulos inicia con el análisis de un problema de la física o la ingenie- 
ría que motiva al tema que se presenta, se incluye además la metodología. 


Todos los capítulos principales contienen un conjunto de problemas de repaso, junto con un 
resumen de los principales conceptos que se presentan. 


La mayor parte de las figuras del texto fueron generadas mediante una computadora. Los 
gráficos por computadora no sólo garantizan una mayor precisión en las ilustraciones, sino 
que demuestran el uso de la experimentación numérica en el estudio del comportamiento de 
las soluciones. 


Aunque los estudiantes más pragmáticos podrían eludir las demostraciones, la mayoría de los 
profesores consideran a estas justificaciones como un ingrediente esencial en un libro de texto 
de ecuaciones diferenciales. Como en cualquier otro texto de este nivel, hay que omitir algu- 
nos detalles de las demostraciones. Cuando esto ocurre, señalamos el hecho y hacemos referen- 
cia a un problema en los ejercicios o a otro texto. Por conveniencia, el final de una demostración 
se señala mediante el símbolo mn. 


Hemos desarrollado la teoría de ecuaciones diferenciales lineales en forma gradual. En el ca- 
pítulo 4 (Ecuaciones lineales de segundo orden) presentamos la teoría básica para las ecuacio- 
nes lineales de segundo orden y analizamos varias técnicas para resolver tales ecuaciones. Las 
ecuaciones de orden superior se mencionan brevemente en este capítulo. En el capítulo 6 
(Teoría de ecuaciones diferenciales lineales de orden superior) se da un análisis más detallado 
de las ecuaciones diferenciales lineales de orden superior. Para un primer curso que enfatice 
los métodos de solución, basta la presentación del capítulo 4 y se puede omitir el capítulo 6. 


Se presentan varios métodos numéricos para aproximar las soluciones de ecuaciones dife- 
renciales, junto con bosquejos de programas que se pueden ejecutar con facilidad en una 
computadora. Estos métodos se presentan de manera temprana en el texto, de modo que los 
maestros y los estudiantes puedan usarlos para la experimentación numérica y para enfrentar 
aplicaciones complejas. La mayor parte de los algoritmos analizados se implantan en el sitio 
en Internet para este texto. 


Los ejercicios son abundantes, con diferentes grados de dificultad, desde los problemas ruti- 
narios más directos, hasta los más desafiantes. Algunas preguntas teóricas más profundas, 
junto con aplicaciones aparecen por lo general en la parte final de los conjuntos de ejercicios. 
En todo el texto hemos incluido problemas y proyectos que requieren una calculadora o una 
computadora. Estos ejercicios se indican mediante el símbolo 2]. El software del sitio en 
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Internet especialmente diseñado para su uso con este texto facilita la solución de estos pro- 
blemas numéricos. 


Estas secciones se pueden omitir sin afectar el desarrollo lógico del material. Están señala- 
das con un asterisco en la tabla de contenido. Como hemos dicho, las secciones de los capí- 
tulos 3 y 5 son completamente independientes entre sí. 


Proporcionamos un capítulo detallado sobre transformadas de Laplace (capítulo 7), pues és- 
te es un tema recurrente para los ingenieros. Nuestro tratamiento enfatiza los términos de for- 
Zzamiento discontinuo e incluye una sección sobre la función delta de Dirac. 


Las soluciones en serie de potencias son un tema que en ciertas ocasiones causa ansiedad a 
los estudiantes. Es probable que esto se deba a una preparación inadecuada en el cálculo, 
donde el sutil tema de las series convergentes se estudia (con frecuencia) rápidamente. Nues- 
tra solución consiste en proporcionar una introducción suave y atractiva a la teoría de solu- 
ciones en serie de potencias, con una exposición de las aproximaciones a las soluciones 
mediante polinomios de Taylor, posponiendo los aspectos sofisticados de la convergencia pa- 
ra secciones posteriores. A diferencia de muchos textos, el nuestro proporciona una amplia 
sección sobre el método de Frobenius (Sección 8.6), así como una sección sobre la determi- 
nación de una solución linealmente independiente. 

Aunque hemos dedicado un espacio considerable a las soluciones mediante series de 
potencias, también hemos tenido cuidado en adecuarnos al profesor que sólo desea dar una 
introducción básica del tema. Puede lograrse una introducción al tema de solución de ecua- 
ciones diferenciales mediante series de potencias y el método de Frobenius abarcado los ma- 
teriales de las secciones 8.1, 8.2, 8.3 y 8.6. 


Se proporciona una introducción a este tema en el capítulo 10, abarcando el método de sepa- 
ración de variables, series de Fourier, la ecuación del calor, la ecuación de onda y la ecuación 
de Laplace. Se incluyen ejemplos en dos y tres dimensiones. 


El capítulo 5 describe la forma en que puede obtenerse información cualitativa para las solu- 
ciones a sistemas de dos dimensiones con ecuaciones autónomas intratables, observando sus 
campos de direcciones y los puntos críticos en el plano fase. Con la ayuda del software ade- 
cuado, este punto de vista proporciona una alternativa refrescante, casi recreativa, a la meto- 
dología tradicional analítica al analizar las aplicaciones a la mecánica no lineal, las 
ecuaciones no lineales y la epidemiología. 


Se proporciona una motivación para el capítulo 4, sobre ecuaciones diferenciales lineales, 
mediante una sección introductoria que describe el oscilador masa-resorte. Aprovechamos la 
familiaridad del lector con los movimientos vibratorios comunes para anticipar la exposición 
de los aspectos teóricos y analíticos de las ecuaciones lineales. Este modelo no sólo propor- 
ciona una base para el discurso sobre las ecuaciones con coeficientes constantes, sino que 
también una interpretación libre de sus características nos permite predecir el comporta- 
miento cualitativo de las ecuaciones con coeficientes variables o no lineales. 


El capítulo sobre métodos matriciales para los sistemas lineales (capítulo 9) comienza con 
dos secciones introductorias (opcionales) que repasan la teoría de los sistemas algebraicos li- 
neales y el álgebra matricial. 


xii Prefacio 


Guía de recursos 
para el instructor 
(para la edición 
en inglés 

de esta obra) 
CD-ROM 
interactivo de 
ecuaciones 
diferenciales 
(para esta edición 
en español) 


Guía del 
instructor basada 
en MAPLE (para la 
edición en inglés 
de esta obra) 


CourseCompass 


SUPLEMENTOS 


Contiene respuestas cortas de todos los ejercicios y proyectos de grupo adicionales. 
ISBN 0-321-17318-X 


Por Beverly West (Universidad de Cornell), Steven Strogatz (Universidad de Cornell), Jean 
Marie MeDill (California State Polytechnic University-San Luis Obispo), John Cantwell (Uni- 
versidad de San Luis) y Hubert Hohn (Massachussetts College of Art). Versión revisada de un 
popular software directamente ligado al texto. Se centra en la ayuda a los estudiantes para vi- 
sualizar conceptos. Se extraen aplicaciones de ingeniería, física, química y biología. Se puede 
utilizar en ambientes Windows o Macintosh y se incluye gratuitamente en cada ejemplar. 


Por Kenneth Pothoven (Universidad del Sur de Florida). Una colección de hojas de trabajo 
y proyectos de MAPLE? para ayudar a los profesores a integrar MAPLE a sus cursos. Tam- 
bién disponible mediante nuestro sitio en Internet. ISBN 0-321-17320-1 


CourseCompass es una plataforma para administración de cursos en línea que combina los 
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MATAR FUNDAMENTOS 


En las ciencias y la ingeniería se desarrollan modelos matemáticos para comprender mejor 
los fenómenos físicos. Con frecuencia, estos modelos producen una ecuación que contiene 
algunas derivadas de una función incógnita. Esta ecuación es una ecuación diferencial. Dos 
ejemplos de modelos que se desarrollan en cálculo son la caída libre de un cuerpo y el de- 
caimiento de una sustancia radiactiva. 

En el caso de la caída libre, un objeto se libera desde una altura determinada (por en- 
cima del nivel del suelo) y cae bajo la fuerza de la gravedad.' Podemos aplicar al objeto que 
cae la segunda ley de Newton, la cual establece que la masa de un objeto por su aceleración 
es igual a la fuerza total que actúa sobre él. Esto lleva a la ecuación (véase la figura 1.1) 

máÉR = —mg 
dr ? 
donde m es la masa del objeto, h es la altura sobre el suelo, d?h/dé es su aceleración, ges la 
aceleración gravitacional (constante) y —mg es la fuerza debida a la gravedad. Ésta es una 
ecuación diferencial que contiene la segunda derivada de la altura desconocida h como fun- 
ción del tiempo. 


Us] 


Figura 1.1 Manzana en caída libre 


“En este caso suponemos que la gravedad es la única fuerza que actúa sobre el objeto, y que esta fuerza es cons- 
tante. Otros modelos más generales considerarán otras fuerzas, como la resistencia del aire. 
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Por fortuna, es fácil resolver la ecuación anterior en términos de h. Basta dividir entre m 
e integrar dos veces con respecto de f. Es decir, 
Ph _ 


de 


de modo que 


di 
de gr+<c 


2 
et 
n=) =X] 4 ep oo. 


Veremos que las constantes de integración c, y c, quedan determinadas si conocemos la altu- 
ra inicial y la velocidad inicial del objeto. Así, tenemos una fórmula para la altura del objeto 
en el instante £. 

En el caso del decaimiento radiactivo (figura 1.2), partimos de la siguiente premisa: la 
razón de decaimiento es proporcional a la cantidad de sustancia radiactiva presente. Esto con- 
duce a la ecuación 


dA 


a A k>0, 


donde A (>0) es la cantidad desconocida de sustancia radiactiva que está presente en el 
instante £ y k es la constante de proporcionalidad. Para resolver esta ecuación diferencial, la 
escribimos en la forma 


] 
¿A = —k dt 


e integramos para obtener 


1 — 
fogas = | kdt 


mA+ €, ==—k4+C€. 


Al despejar A obtenemos 


A= A(1) ES gra = e HC e Ce * 


, 


Figura 1.2 Decaimiento radiactivo 
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donde C es la combinación de constantes de integración e“27C1 El valor de C. , COMO Vere- 
mos más adelante, queda determinado si se tiene la cantidad inicial de sustancia radiactiva. 
Entonces tenemos una fórmula para la cantidad de sustancia radiactiva en cualquier instante 
futuro £. 

Aunque los ejemplos anteriores se resolvieron fácilmente mediante métodos del cálcu- 
lo, nos dan poca idea del estudio de las ecuaciones diferenciales en general. En primer lugar, 
obsérvese que la solución de una ecuación diferencial es una función, como h(t) o A(£), no 
sólo un número. En segundo lugar, la integración es una herramienta importante para resol- 
ver ecuaciones diferenciales (¡lo cual no es sorprendente!). En tercer lugar, no podemos 
esperar obtener una única solución a una ecuación diferencial pues hay unas “constantes de 
integración” arbitrarias. La segunda derivada dh df en la ecuación de caída libre da lugar 
a dos constantes, c¡ y cz y la primera derivada en la ecuación de decaimiento da lugar, en úl- 
tima instancia, a una constante C. 

Siempre que un modelo matemático implique la razón de cambio de una variable con 
respecto de otra, es probable que aparezca una ecuación diferencial. Por desgracia, en contraste 
con los ejemplos de la caída libre y el decaimiento radiactivo, la ecuación diferencial puede ser 
muy compleja y difícil de analizar. 

Las ecuaciones diferenciales surgen en una amplia gama de áreas, no sólo en las ciencias 
físicas, sino también en campos tan diversos como la economía, la medicina, la psicología y 
la investigación de operaciones. Ahora enumeraremos unos cuantos ejemplos específicos. 


1. Una aplicación clásica de las ecuaciones diferenciales aparece en el estudio de un 
circuito eléctrico formado por un resistor, un inductor y un capacitor que son exci- 
tados por una fuerza electromotriz (véase la figura 1.3). En este caso, al aplicar las 
leyes de Kirchhoff* obtenemos la ecuación 


Pe da 1 
1 L +ER=+—g=EÉElN, 
(Mm e 


donde L es la inductancia, R es la resistencia, C es la capacitancia, E(t) es la fuerza 
electromotriz, q(t) es la carga en el capacitor y f es el tiempo. 


emf C 


Figura 1.3 Diagrama de un circuito RLC en serie 


2. En el estudio del equilibrio gravitacional de una estrella, una aplicación de la ley 
de gravitación de Newton y la ley de Stefan-Boltzmann para los gases conduce a la 
ecuación de equilibrio 


da (E dP 


Sit ]|=-4rpG, 
Q) dr Pp 2) qe 


donde P es la suma de la presión cinética del gas y la presión por radiación, r es la 


TAnalizaremos las leyes de Kirchhoff en la sección 3.5. 
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distancia desde el centro de la estrella, p es la densidad de la materia y G es la cons- 
tante de gravitación. 


3. En psicología, un modelo del aprendizaje de una tarea implica la ecuación 
dy/di 2p 
3 => - 
6) Ra E yA Yn 


En este caso, la variable y representa el nivel de habilidad del estudiante como fun- 
ción del tiempo f. Las constantes p y n dependen del individuo y la naturaleza de la 
tarea. 


4. En el estudio de las cuerdas vibrantes y la propagación de ondas, encontramos la 
ecuación diferencial parcial 


de 


donde f representa el tiempo, x la posición a lo largo de la cuerda, c la rapidez de 
la onda y u el desplazamiento de la cuerda, que es una función del tiempo y la 
posición. 

Para comenzar nuestro estudio de las ecuaciones diferenciales necesitamos cierta termi- 
nología común. Si una ecuación implica la derivada de una variable con respecto de otra, 
entonces la primera se llama una variable dependiente y la segunda una variable indepen- 
diente. Así, en la ecuación 
dx dx 


A AN 
di dt 


5) 


tes la variable independiente y x es la variable dependiente. Nos referimos a a y k como coe- 
ficientes en la ecuación (5). En la ecuación 


o -%-,-y, 


x y y son variables independientes y u es una variable dependiente. 

Una ecuación diferencial que sólo implica derivadas ordinarias con respecto de una sola 
variable independiente es una ecuación diferencial ordinaria. Una ecuación diferencial que 
implica derivadas parciales con respecto de más de una variable independiente es una ecua- 
ción diferencial parcial. La ecuación (5) es una ecuación diferencial ordinaria y la ecuación 
(6) es una ecuación diferencial parcial. 

El orden de una ecuación diferencial es el orden de las derivadas de orden máximo que 
aparecen en la ecuación. La ecuación (5) es una ecuación de segundo orden, pues 2x/df? es 
la derivada de máximo orden que aparece en la ecuación. La ecuación (6) es una ecuación de 
primer orden, pues sólo contiene derivadas parciales de primer orden. 

Será útil clasificar las ecuaciones diferenciales ordinarias como lineales y no lineales. 
Recuerde que las rectas (en dos dimensiones) y los planos (en tres dimensiones) son parti- 
cularmente fáciles de visualizar, en comparación con objetos no lineales como las curvas 
cúbicas o las superficies cuádricas. Por ejemplo, podemos determinar todos los puntos de 
una recta si sólo conocemos dos de ellos. En correspondencia, las ecuaciones diferenciales li- 


Nota histórica: Jean le Rond d' Alembert (1717-1783) descubrió por primera vez esta ecuación diferencial parcial 
en 1747. 
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neales son más susceptibles de resolverse que las no lineales. Las ecuaciones para las rectas 
ax + by = c y los planos ax + by + cz = d tienen la característica de que las variables apa- 
recen sólo en combinaciones aditivas de sus primeras potencias. Por analogía, una ecuación 
diferencial lineal es aquella en que la variable dependiente y y sus derivadas sólo aparecen 
en combinaciones aditivas de sus primeras potencias. 

Una ecuación diferencial es lineal si tiene el siguiente formato 


dy doly dy 
aX + ala) TZ A e? al) — + olx ly = Flix), 
(7) ( Vis sl Ma yl e olx)» = Fíx) 
donde a, (x), 4, —¡(%), . . ., 4p(x) y F(x) dependen sólo de la variable independiente x. Las com- 


binaciones aditivas pueden tener multiplicadores (coeficientes) que dependen de x, sin que 
haya restricciones sobre la naturaleza de esta dependencia de x. Si una ecuación diferencial 
ordinaria no es lineal, entonces se conoce con el nombre de no lineal. Por ejemplo, 


es una ecuación diferencial ordinaria de segundo orden no lineal, debido a la presencia del 
término y”, mientras que 


es lineal (a pesar del término x?). La ecuación 


dy dy 
5 — y =Cc08x 
de “dx 
es no lineal debido al término y dydx. 

Aunque la mayor parte de las ecuaciones que probablemente aparezcan en la práctica 
están en la categoría no lineal, un primer paso importante consiste en trabajar con las ecua- 
ciones lineales, más sencillas (así como las rectas tangentes ayudan en la comprensión de 
curvas complicadas al proporcionar aproximaciones locales). 


En los problemas 1 a 12, damos una ecuación diferencial 
junto con el campo o área donde surge. Clasifíquelas 
como una ecuación diferencial ordinaria (EDO) o una 
ecuación diferencial parcial (EDP), proporcione el or- 
den e indique las variables independientes y dependien- 
tes. Si la ecuación es una ecuación diferencial ordinaria, 
indique si la ecuación es lineal o no lineal. 


a 
l. JA ¿E + 9 = 2 c08 31 
di di 


(vibraciones mecánicas, circuitos eléctricos, sismolo- 
gía). 


(ecuación de Hermite, mecánica cuántica, oscilador 
armónico). 


dy _ y(2-— 3x) 
“dx x(i— 3y) 
(competencia entre dos especies, ecología). 
Pu. en 
== 
4. a? ay? 


(ecuación de Laplace, teoría de potencial, electrici- 
dad, calor, aerodinámica). 
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5. ep = kp(P — p) , donde k y P son constantes 


(curva logística, epidemiología, economía). 


E 4-13) 


(velocidad de reacción química). 


A 


A 


dy d 
a > + (2) ] = €, donde C es una constante 


(problema de la braquistocrona,* cálculo de variaciones). 


e? d 
$. VIO 
2 


dx 


(ecuación de Kidder, flujo de un gas a través de un me- 
dio poroso). 


E 0 
173 EE + x= 
ds del dx d 
(aerodinámica, análisis de tensión mecánica). 
dy 
10. 833 =xll — x 
dx! ) 


(deflexión de vigas). 


-,2 
NIN y, 
Of dr r dr 


11. donde k es una constante 


(fisión nuclear). 


dy andy 
== 0.1(1l — y9—+%vy=0(0 
dx* > Pa dd 


(ecuación de van der Pol, válvula triodo). 


12. 


En los problemas 13 a 16, escriba una ecuación diferen- 

cial que se ajuste a la descripción física. 

13. La razón de cambio de la población p de bacterias en 
el instante £ es proporcional a la población en el ins- 
tante £. 
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La velocidad en el instante £ de una partícula que se 
mueve a lo largo de una línea recta es proporcional a 
la cuarta potencia de su posición x. 


15. La razón de cambio en la temperatura T del café en 
el instante £ es proporcional a la diferencia entre la 
temperatura M del aire en el instante £ y la tempera- 


tura del café en el instante 1. 


16. La razón de cambio de la masa A de sal en el instante 
t es proporcional al cuadrado de la masa de sal pre- 


sente en el instante £. 


17. Carrera de autos. Dos pilotos, Alison y Kevin, 
participan en una carrera de “arrancones”. Parten 
desde el reposo y luego aceleran a una razón cons- 
tante. Kevin cubre la última cuarta parte de la dis- 
tancia en 3 segundos, mientras que Alison cubre la 
última tercera parte de la distancia en 4 segundos. 


¿Quién gana y por cuánto tiempo? 


"MATH SOLUCIONES Y PROBLEMAS CON VALORES INICIALES 


Una ecuación diferencial ordinaria de orden n es una igualdad que relaciona la variable inde- 
pendiente con la n-ésima derivada de la variable dependiente (y usualmente también derivadas 
de orden menor). Algunos ejemplos son 


Lo A 
/ dy 

qe (2) -1=0 

din 

di” 


(segundo orden, x independiente, y dependiente) 


(segundo orden, £ independiente, y dependiente) 


(cuarto orden, t independiente, x dependiente). 


Nota histórica: En 1630, Galileo formuló el problema de la braquistocrona (Bpoíxictos = más corto, xpóvoc = tiem- 
po), es decir, determinar una trayectoria hacia abajo, por la cual debe caer una partícula desde un punto dado hasta otro en 
el menor tiempo posible. Fue propuesto de nuevo por John Bernoulli en 1696 y resuelto por éste al año siguiente. 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 
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Así, una forma general para una ecuación de orden n con x independiente, y dependiente, se 
puede expresar como 


dy dy 
(1) els 2 o, 


donde F es una función que depende de x, y, y de las derivadas de y hasta de orden n; es de- 
cir, depende de x, y, ..., d"y/dx". Suponemos que la ecuación es válida para toda x en un 
intervalo abierto / (a < x < b, donde a o b pueden ser infinitos). En muchos casos, podemos 
despejar el término de orden máximo d"y/dx"” y escribir la ecuación (1) como 


a d"y l dy di >) 
= Aa AA], 
( ) dy" y dx dano 


que con frecuencia se prefiere sobre (1) por razones teóricas y de cálculo. 


SOLUCIÓN EXPLÍCITA 


Definición 1. Una función p(x) tal que al sustituirla en vez de y en la ecuación (1) 
[o (2)] satisface la ecuación para toda x en el intervalo / es una solución explícita 
de la ecuación en /. 


Mostrar que p(x) = xx — x! es una solución explícita de la ecuación lineal 


Py 2 
O 
A 


6) 


Las funciones d(x) == x "1, H'() =2x + x? y P(x) = 2 — 2x ? están definidas para 
toda x +0. Al sustituir p(x) en vez de y en la ecuación (3) se tiene 


Loja All -1)=(2-23-(0-23=0. 


Como esto es válido para cualquier x +0, la función d(x) = 1? — x”! es una solución explí- 
cita de (3) en (—oxo, 0) y también en (0, 00). E 


Mostrar que para cualquier elección de las constantes c; y c,, la función 

lx) = ce * + eje% 
es una solución explícita de la ecuación lineal 
(4) y" =y -2y=0. 
Calculamos $'(x) = —c¡e * + 2c,e” y $"(x) = ce * + 4c,e”. Al sustituir d, $” y $” en 
vez de y, y” y y” en la ecuación (4) se tiene 

(ce? + deje) — [eje + 20309) — Lcie”” + exe) 

NN ter + Ei 20 ¡Je * + (4c, == 2ca — 21)e? =0. 


Como la igualdad es válida para toda x en (—0o, 00), entonces p(x) = cje * + ce” es una 
solución explícita de (4) en el intervalo (oo, oo) para cualquier elección de las constantes 
CiyC. M 


Capítulo 1 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


Introducción 


Como veremos en el capítulo 2, los métodos para resolver las ecuaciones diferenciales 
no siempre proporcionan una solución explícita de la ecuación. A veces tendremos que plan- 
tear una solución definida en forma implícita. Consideremos el siguiente ejemplo. 


Mostrar que la relación 


(5) ?=orsrg=0 


define de manera implícita una solución de la ecuación no lineal 


y_ e 
(6) de hy 


en el intervalo (2, 00). 


Al despejar y en (5), obtenemos y = + Vx3 — 8. Veamos si p(x) = Vx3 — 8 es una solución 
explícita. Como dd/dx = 317/(2Vx3 — 8 ), tanto $ como dd /dx están definidas en (2, 00). 
Al sustituirlas en (6) se tiene 


3x? 2x? 


2V0-8 2AvVE=8)" 


que es válida para toda x en (2, 00). [Usted puede verificar que y(x) = —Vx3 — 8 también 
es una solución explícita de (6)]. m 


SOLUCIÓN IMPLÍCITA 


Definición 2. Se dice que una relación G(x, y) = 0 es una solución implícita de la 
ecuación (1) en el intervalo / si define una o más soluciones explícitas en /. 


Mostrar que 
(7) x+yte”=0 


es una solución implícita de la ecuación no lineal 


an dy 
YY + x= E 
(8) (1 + xe Ya +1+y=0 


Primero observamos que no podemos despejar a y en (7) en términos de x. Sin embargo, 
para que se cumpla (7), observamos que cualquier cambio en x requiere un cambio en y, de 
modo que esperamos que la relación defina de manera implícita al menos una función y(x). 
Esto es difícil de mostrar directamente, pero puede verificarse con rigor mediante el teore- 
ma de la función implícita? del cálculo avanzado, el cual garantiza la existencia de tal fun- 
ción y(x) y que además es diferenciable (véase el problema 30). 


WVéase Vector calculus, J. E. Marsden y A. J. Tromba, quinta edición (San Francisco: Freeman, 2004). 


EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 
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Una vez que sabemos que y es una función diferenciable de x, podemos usar la técnica 
de derivación implícita. De hecho, si en (7) derivamos con respecto de x y aplicamos las 
reglas del producto y de la cadena, 


a +eY)=14 pel 2) 0 
dx dl dx YI 


d 
(1+ 102 +1+ye%=0, 


que es idéntica a la ecuación diferencial (8). Así, la relación (7) es una solución implícita en 
algún intervalo garantizado por el teorema de la función implícita. Mm 


Verificar que para cada constante C la relación 4x? — y? = C es una solución implícita de 


d 
0) y 4r=0. 


Graficar las curvas solución para C = 0, +1, +4. (Llamamos a la colección de tales solucio- 
nes una familia a un parámetro de soluciones). 


Al derivar de manera implícita la ecuación 4x? — y? = C con respecto de x, tenemos 
oy 
x=2y7=0, 
Y de 


que es equivalente a (9). En la figura 1.4 bosquejamos las soluciones implícitas para C = 0, 
+1, +4. Las curvas son hipérbolas con asíntotas comunes y = +2x. Observe que las curvas 
solución implícitas (con C arbitrario) cubren todo el plano y no se cortan para C +0. Para 
C =0, la solución implícita produce las dos soluciones explícitas y = 2x y y = —2x, ambas 
pasan por el origen. Ml 


Figura 1.4 Soluciones implícitas de 4x? — y? = C 
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Para abreviar, a partir de este momento usaremos el término solución para indicar una 
solución explícita o implícita. 
Al inicio de la sección 1.1 vimos que la solución de la ecuación de caída libre de se- 
gundo orden implicaba dos constantes arbitrarias de integración cy, C>: 
2 


— of! 
ht) = - +oi+cs. 


mientras que la solución de la ecuación de decaimiento radiactivo de primer orden contenía 
una sola constante C: 


Als) = Ce Y, 
Es claro que al integrar la sencilla ecuación de cuarto orden 
a 
Pa 
dx 


se producen cuatro constantes indeterminadas: 
yla) = cu + ct + 34 + Ca 
Más adelante mostraremos que, en general, los métodos para resolver ecuaciones diferencia- 


les de orden n necesitan n constantes arbitrarias. En la mayor parte de los casos, podremos 
evaluar estas constantes si conocemos n valores iniciales y(xp), y (xo), - . ., y). 


PROBLEMAS CON VALORES INICIALES 


Definición 3. Por un problema con valores iniciales para una ecuación diferen- 
cial de orden n 


d q? 
ros L.....2) =0, 


se debe entender: Hallar una solución de la ecuación diferencial en un intervalo / 
que satisfaga en xy las n condiciones iniciales 


yÍxo) = Yo» 
dy 
qa) Ya 
aly 
q o) = Ya=l > 
donde Xy € Í y Yo, Y 1) - - - > Yn—1 SON Constantes dadas. 


En el caso de una ecuación de primer orden, las condiciones iniciales se reducen a un único 
requisito 


YO) = Yo > 


EJEMPLO 6 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 7 


SOLUCIÓN 
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y en el caso de una ecuación de segundo orden, las condiciones iniciales tienen la forma 
' dy 
vlxg) = ——lxo) = y. 
ylxo) = Yo > qx Ho) YI 


La terminología condiciones iniciales proviene de la mecánica, donde la variable inde- 
pendiente x representa el tiempo y se indica como f. Si fy es el instante inicial, y(tp) = yy re- 
presenta la posición inicial de un objeto y y'(tp)/dt proporciona su velocidad inicial. 


Mostrar que p(x) = sen x — cos x es una solución del problema con valores iniciales 


a (0) = —1 sá 
(0) de y E y dx 
Observe que p(x) = sen x — cos x, dp /dx = cos x + sen x, y d2d/dx? = —sen x + cos x es- 


tán definidas en (—00, 00). Al sustituir esto en la ecuación diferencial tenemos 
(—senx + cos x) + (senx — cosx)=0. 


que es válida para toda x € (—00, 00). Por tanto, H(x) es una solución de la ecuación diferen- 
cial (10) en (—00, 00). Al verificar las condiciones iniciales, tenemos 

$0) =senDb—cos0= 1, 

dé 


4 o) =co0s0+sen0=1, 


lo que cumple los requisitos de (10). Por tanto, p(x) es una solución del problema con valo- 
res iniciales dado. MM 


Como se mostró en el ejemplo 2, la función d(x) = c¡e * + ce” es una solución de 


para cualquier elección de las constantes c; y c,. Determinar c, y c, de modo que se cumplan 
las condiciones iniciales 


y0)=2 y Deo =-3 


para satisfacer. 


Para determinar las constantes c, y c,, calculamos primero db/dx para obtener dp/dx = 
—c,e * + 2c,e”. Al sustituir en nuestras condiciones iniciales, obtenemos el siguiente sis- 
tema de ecuaciones: 


HO) =aqR + je =2, c+ =2, 
de id 
E (o) = 18 + 2 =-3, =0, + 2%=-3. 
Al sumar las dos últimas ecuaciones tenemos que 3c, = —1, de modo que c, = —1/3. 


Como c; + c, = 2, tenemos que c, = 7/3. Por lo tanto, la solución del problema con valores 
iniciales es b(x) = (7/3)e* — (1/3e%. m 
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Ahora enunciaremos un teorema de existencia y unicidad para problemas de primer or- 
den con valores iniciales. Suponemos que la ecuación diferencial tiene ya el formato 


d 
E = LÍA Y). 


Por supuesto, el lado derecho f(x, y) debe estar bien definido en el punto inicial x, con res- 
pecto de x y en el valor inicial dado yy = y(xp) con respecto de y. Además, las hipótesis del 
teorema piden la continuidad de f y Of/dy para x en cierto intervalo a < x < b que contenga 
a Xp, y para y en cierto intervalo c < y < d que contenga a yy. Observe que el conjunto de 
puntos en el plano xy que satisfacen a <x < b y c< y < d forman un rectángulo. La figura 
1.5 muestre este “rectángulo de continuidad” con el punto inicial (Xy, yy) en su interior y un 
bosquejo de la parte de la curva solución contenida en él. 


EXISTENCIA Y UNICIDAD DE LA SOLUCIÓN 


Teorema 1. Dado el problema con valor inicial 


oa = f(x, y) » y (xa) — YO > 


supóngase que f y of/dy son funciones continuas en un rectángulo 
R=llxy:a<x<be<y<d) 


que contiene al punto (xo, yo). Entonces el problema con valor inicial tiene una 
única solución p(x) en algún intervalo xy = 9<x< xy + 6, donde ges un nú- 
mero positivo. 


== 


Figura 1.5 Diagrama para el teorema de existencia y unicidad 


EJEMPLO 8 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 9 
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El teorema anterior nos dice dos cosas. La primera es que cuando una ecuación satisface 
las hipótesis del teorema 1, tenemos la seguridad de que existe una solución al problema con 
valor inicial. Naturalmente, es bueno saber si la ecuación que tratamos de resolver realmente 
tiene una solución, antes de perder mucho tiempo tratando de resolverla. La segunda es que, 
cuando se satisfacen las hipótesis, existe una única solución del problema con valor inicial. 
Esta unicidad nos dice que si podemos determinar una solución, entonces ésta es la única 
solución para el problema con valor inicial. Gráficamente, el teorema dice que sólo hay una 
curva solución que pasa por el punto (xo, Yo). En otras palabras, para esta ecuación de primer 
orden, no puede ocurrir que se crucen dos soluciones en algún punto del rectángulo. Observe 
que la existencia y unicidad de la solución sólo es válida en alguna vecindad (xy — 9, xy + Ó). 
Por desgracia, el teorema no nos indica el rango (20) de esta vecindad (sólo que es distinto 
de cero). El problema 18 abunda sobre este aspecto. 

El problema 19 proporciona un ejemplo de una ecuación sin solución. El problema 29 
exhibe un problema con valores iniciales para el que la solución no es única. Por supuesto, en 
estos casos no se satisfacen las hipótesis del teorema 1. 

Al utilizar problemas con valores iniciales para modelar fenómenos físicos, muchas per- 
sonas presuponen que las conclusiones del teorema 1 son válidas. De hecho, para que el pro- 
blema con valores iniciales sea un modelo razonable, ciertamente esperamos que tenga una 
solución, pues desde el punto de vista físico “algo ocurre realmente”. Además, la solución 
debe ser única en aquellos casos en que la repetición del experimento bajo condiciones idén- 
ticas proporciona los mismos resultados.* 

La demostración del teorema 1 implica la conversión del problema con valores iniciales 
en una ecuación integral y el uso del método de Picard para generar una sucesión de aproxi- 
maciones sucesivas que convergen a la solución. La conversión a una ecuación integral y el 
método de Picard se analizan en el proyecto B al final de este capítulo.** 


Para el problema con valor inicial 


¿implica el teorema 1 la existencia de una solución única? 


En este caso, f(x, y) = 2 — xy? y 0f/dy = —3xy?. Ambas funciones son continuas en cual- 
quier rectángulo que contenga al punto (1, 6), de modo que se cumplen las hipótesis del 
teorema 1. Como consecuencia de este teorema, el problema con valor inicial (11) tiene una 
única solución en un intervalo con centro en x = 1 de la forma (1 — 6, 1 + 6), donde ges un 
número positivo. M 


Para el problema con valor inicial 


dy 2 
ay ¿=35%, y2)=0, 


¿implica el teorema 1 la existencia de una solución única? 


TAl menos esto sucede cuando consideramos un modelo determinista, en contraste con un modelo probabilístico. 


*Todas las referencias al capítulo 11 corresponden al texto Fundamentals of Differential Equations and Boundary Value 
Problems, cuarta edición. 
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soLución En este caso, f(x, y) = 3y2P y 9f/dy = 2y 1”. Por desgracia, 9//dy no es continua, ni si- 
quiera está cuando y = O. En consecuencia, no hay un rectángulo que contenga a (2, 0) 
donde f y of/dy sean continuas. Como no se cumplen las hipótesis del teorema 1, no pode- 
mos usarlo para determinar si el problema con valor inicial tiene o no una solución única. 
Se puede ver que este problema con valor inicial no tiene una solución única. Los detalles 
aparecen en el problema 29. m 


En el ejemplo 9, suponga que la condición inicial se cambia por yQ) = 1. Entonces, co- 
mo f y of/dy son continuas en cualquier rectángulo que contiene al punto (2, 1) pero no corta 
el eje x, digamos R = [(x, y): 0 <x < 10,0 < y < 5), el teorema 1 implica que este nuevo 
problema con valor inicial tiene una única solución en algún intervalo en torno de x = 2. 


1. (a) Muestre que d(x) = 2x7 es una solución explí- ; dle o E 
: E e 
cita de 2 2 ; 
E 3 8. y=3sen2x+e "Y, y” + dy = 5e* . 


en el intervalo (—oo, 00). 
(b) Muestre que d(x) = e* — x es una solución explí- 
cita de 


En los problemas 9 a 13, determine si la relación dada 

es una solución implícita de la ecuación diferencial co- 

rrespondiente. Suponga que la relación realmente define 
8 , y a y de manera implícita como función de x, y utilice la 

— 4 y = 24 (1 2x)e + 12 1 a f y 

Ñ derivación implícita. 


en el intervalo (—oo, 00). 


2 -1 De 2 1.2 dy o ox 
(c) Muestre que d(x) = x* — x * es una solución 9D + y=6, AE 
dos 2,9 2 Ñ dx y 
explícita de x“d*y/dx* = 2y en el intervalo 
] dy 2xy 
(0, 00). 10.3 Iny=x* +1, A E 
2. (a) Muestre que e + x-3=0es una solución Ñ ae 
implícita de dy/dx = —1/(2y) en el intervalo a dy e “y 
11. € v=x-=1, A A 
(—oo, 3). : Xx e Y>+hx 
(b) Muestre que xy? — xy* sen x = 1 es una solución 3 7 dy 
impltiade JS seníx+y)=1, q seclx + v)-=1. 
dy (xcosx +senx — 1)y 13 sen y +xy=x=2, 
dx 3íx — xsenx) 


_6xy' + (y Y 'seny — 2(y'Y 
Mé — y 


mi 


en el intervalo (0, 7/2). 


En los problemas 3 a 8, determine si la función dada es 


una solución de la ecuación diferencial correspondiente. 
4. Muestre que d(x) = c, sen x + c, cos x es una so- 


> Py 5 lución de %y/dx? + y = 0 para cualquier elección 

3. y=snata, de EA de las constantes Cc, y C7. Así, c¡ sen x + C, COS xXx 

4. x=3c0s1—58mnmt, "+x=0. es una familia a dos parámetros de soluciones de la 
e ecuación diferencial. 

5. x=c082r, qe FS ende. 15. Muestre que p(x) = Ce** + 1 es una solución de 

2 dy/dx — 3y = —3 para cualquier elección de la cons- 

6.0=2%*-e, en - +30 = -2e% . tante C. Así, Ce** + 1 es una familia a un parámetro 


de soluciones de la ecuación diferencial. Grafique 


16. 


17. 


18. 


19. 


20. 


21. 


Sección 1.2 


varias de las curvas solución usando los mismos ejes 
de coordenadas. 

Verifique que x? + cy? = 1, donde c es una constante 
arbitraria distinta de cero, es una familia a un pará- 
metro de soluciones implícitas de 


dy y 


de x-1 


y grafique varias de las curvas solución usando los 
mismos ejes de coordenadas. 

Verifique que p(x) = 2/(1 — ce”), donde c es una 
constante arbitraria, es una familia a un parámetro 
de soluciones de 


dy _yly 2) 
dx q” 


Grafique las curvas solución correspondientes a c = 
0, +1, +2 usando los mismos ejes de coordenadas. 
Si c > 0 entonces demuestre que la función p(x) = 
(c? — 12y! es una solución del problema con valor 
inicial dy/dx = 2xy?, y(0) = 1/c? en el intervalo 
=cC < x < c. Observe que esta solución no es acotada 
conforme x tiende a +c. Así, la solución existe en el 
intervalo (—6, 9) con Ó = c, pero no para una ó ma- 
yor. Esto ilustra el hecho de que en el teorema 1, el 
intervalo de existencia puede ser demasiado pequeño 
(si c es pequeño) o bastante grande (si c es grande). 
Observe además que la propia ecuación dy/dx = 
2xy” o su valor inicial no nos dan indicios de que la 
solución “explota” en x = tc. 

Muestre que la ecuación (dy/ dx + y +3=0n0 
tiene solución (con valores reales). 

Determine los valores de m para los que la función 
p(x) = e"” es una solución de la ecuación dada. 


(E 
a > SS A 
dx? dx Eb 
3 2: 
y) E A 
+33 4+2=0 
(b) 3 dx? de 


Determine los valores de m para los que la función 
d(x) = x” es una solución de la ecuación dada. 


AO dy 3 0 
HA <a x—-3dy=0. 
AS da 

d?y dy 

AÑ 1 — y=00. 
(b) + de? al id 


Soluciones y problemas con valores iniciales 


22. 


15 


Verifique que la función d(x) = c¡e* + cze Pes una 
solución de 
dy d 
Sk an 2y=0 
dx" dx 


para cualquier elección de las constantes c, y c,. De- 
termine c; y c, de modo que se satisfagan las siguien- 
tes condiciones iniciales. 


(a) y(0) r(0)=1. 


0 
(by =1, y(H)=0. 


En los problemas 23 a 28, determine si el teorema 1 im- 
plica que el problema con valor inicial dado tiene una 
solución única. 


23. 


24. 


25. - 


26. 


27. 


28. 


29. 


30. 


Ey 

a s0)=6 
dy pta is 
qa 7 Y =evO, ym) =5 
dx 

peca Es a 
o 4=0, x(2) Tm 
dl 

SN v(2) =1 
dx 

dy 

¿E = 1 = 
Ys y(1)=0 
dx E 

gp COS x =sen/, ar) 0 


(a) Para el problema con valor inicial (12) del ejem- 
plo 9, muestre que dy (x) =0 y da(x) = (x — 2Y 
son soluciones. Por lo tanto, el problema con va- 
lor inicial no tiene una solución única. 

(b) Para el problema con valor inicial y' = 3y> E 
y(0) = 107, ¿existe una única solución en una 
vecindad de x = 0? 

Teorema de la función implícita. Sea G(x, y) una 

función con primeras derivadas parciales continuas 

en el rectángulo R =X(x, y): a <x<b,c<y<d) 
que contiene al punto (Xo, Yo). Si GlXo, Yo) = 0 y la 
derivada parcial G,(xo, yo) + 0, entonces existe una 
función diferenciable y = p(x), definida en cierto inter- 

valo [ = (Xy — 0, Xy + Ó) que satisface G(x, db(x)) = 0 

para toda x € l. 

El teorema de la función implícita proporciona 
condiciones bajo las cuales la relación G(x, y) = 0 
define a y como función de x de manera implícita. 
Use el teorema de la función implícita para mostrar 
que la relación x + y + e” = 0, que se presenta en el 
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ejemplo 4, define de manera implícita a y como fun- (b) Muestre que cuando xy + O, la ecuación (13) no 
ción de x cerca del punto (0, —1). podría tener una solución en una vecindad de 
31. Considere la ecuación del ejemplo 5, Xx = xy que satisfaga y(xp) = 0. 
(c) Muestre que hay dos soluciones distintas de (13) 
(13) Y A que satisfacen y(0) = O (véase la figura 1.4 de la 
dx página 9). 


(a) ¿Implica el teorema 1 la existencia de una solu- 
ción única a (13) que satisfaga y(%p) = 0? 


MAS CAmPOS DE DIRECCIONES 


Es claro que el teorema de existencia y unicidad que se analizó en la sección 1.2 tiene gran va- 
lor, pero se queda corto al no decirnos algo acerca de la naturaleza de la solución de una ecua- 
ción diferencial. Por razones prácticas, necesitamos saber el valor de la solución en un cierto 
punto, o los intervalos donde la solución sea creciente, o los puntos donde la solución alcanza 
un valor máximo. Ciertamente, contar con una representación explícita (una fórmula) para la 
solución sería de gran ayuda para responder a estas preguntas. Sin embargo, para muchas de 
las ecuaciones diferenciales que probablemente hallará el lector en aplicaciones “del mundo 
real”, será imposible hallar tal fórmula. Además, aunque tuviésemos la suerte de obtener una 
solución implícita, sería difícil usar esta relación para determinar una forma explícita. Así, de- 
bemos basarnos en otros métodos para analizar o aproximar la solución. 

Una técnica útil para visualizar (graficar) las soluciones de una ecuación diferencial de 
primer orden consiste en bosquejar el campo de direcciones de la ecuación. Para describir 
este método, necesitamos una observación general: una ecuación de primer orden 


dy 
E =f (y) 


especifica una pendiente en cada punto del plano xy donde f está definida. En otras palabras, 
proporciona la dirección que debe tener una solución de la ecuación en cada punto. Conside- 
remos, por ejemplo, la ecuación 


(1) Dato y. 


La gráfica de la solución de (1) que pasa por el punto (—2, 1) debe tener pendiente (2) 
— 1 =3 en ese punto, y una solución que pase por (— 1, 1) debe tener pendiente cero en ese punto. 

Un bosquejo con pequeños segmentos de recta trazados en diversos puntos del plano xy 
para mostrar la pendiente de la curva solución en el punto correspondiente es un campo de 
direcciones de la ecuación diferencial. Como el campo de direcciones indica el “flujo de 
las soluciones”, facilita el trazo de cualquier solución particular (como la solución de un 
problema con valor inicial). En la figura 1.6(a) bosquejamos el campo de direcciones de la 
ecuación (1) y en la figura 1.6(b) trazamos varias curvas solución con líneas grises. 

En la figura 1.7 aparecen otros patrones interesantes de campos de direcciones. En la 
figura 1.7(a) está el patrón de la ecuación de decaimiento radiactivo dy/dx = —2y (recuerde 
que en la sección 1.1 analizamos esta ecuación bajo la forma dA/dt = —kA). Los patrones 
del flujo muestran que todas las soluciones tienden en forma asintótica al semieje positivo 
de las x conforme x crece. En otras palabras, cualquier material que decaiga de acuerdo con 
esta ley se reduce a prácticamente nada. Esto es consistente con la fórmula solución que se 
dedujo con anterioridad, 


A=C*,. . y Ue”, 
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Figura 1.6 (a) Campo de direcciones de dy/dx = É-— y 


(a) 


(b) 
(b) Soluciones de dy/dx = Y — y 


y 
A 
pora a aga ' pora a A N 
VOX OA A Ñ A a 
NX NX NX N MOM N “o 1 / / 110 1 AS 
K K XK N N]|S N A V en 
== == -=|- = == / MN - 
Ses. Ma ds == => a Ñ 
A A A / = => o NN ly - 
/ / / / / / 14 SS YN N N V 1 dl 
A / SONONO - 
A / MON ONO 1 / 
(a) O y (b) D--2 


Figura 1.7 (a) Campo de direcciones de dy/dx = —2y  (b) Campo de direcciones de dy/dx = —y/x 


Del campo de direcciones de la figura 1.7(b) podemos anticipar que todas las soluciones 
de dy/dx = —y/x también tienden al eje x cuando x tiende a infinito (más o menos infinito, de 
hecho). Pero es más interesante la observación de que ninguna solución puede cruzar el eje 
y; |yGo)| “explota” cuando x tiende a cero por cualquier dirección. Excepción: al analizar 
más de cerca, parece que la función y(x) =0 podría pasar por su barrera. De hecho, en el pro- 
blema 19 le pedimos al lector que muestre que las soluciones de esta ecuación diferencial 
están dadas por y = Czx, con C una constante arbitraria. Así, divergen en x = 0, a menos que 
C=0. 
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Interpretemos el teorema de existencia y unicidad de la sección 1.2 para estos campos 
de direcciones. Para la figura 1.7(a), donde dy/dx = f(x, y) = —2y, elegimos un punto de 
partida xy y un valor inicial y(xp) = yy, como en la figura 1.8(a). Como el lado derecho 
FG, y) = —2y es continuamente derivable para toda x y y, podemos encerrar cualquier punto 
inicial (Xp, yo) en un “rectángulo de continuidad”. Concluimos que la ecuación tiene una 
única curva solución que pasa por (Xp, yo), como se muestra en la figura. 

Para la ecuación 


el lado derecho f(x, y) = —y/x no cumple las condiciones de continuidad cuando x = O (es 
decir, para los puntos del eje y). Sin embargo, para cualquier punto de partida xy distinto de 
cero y cualquier valor inicial y(xp) = yo, podemos encerrar a (xo, yy) en un rectángulo de con- 
tinuidad que excluya al eje y, como en la figura 1.8(b). Así, podemos garantizar que una 
única curva solución pasa por tal punto. 

El campo de direcciones para la ecuación 


es intrigante, pues el ejemplo 9 de la sección 1.2 mostró que no se cumplen las hipótesis 
del teorema 1 en cualquier rectángulo que contenga al punto inicial xy = 2, yy = O. De he- 
cho, el problema 29 de esa sección demostró que se viola la unicidad, exhibiendo dos solu- 
ciones, y(x) =0 y yO) = (x= 2y, que pasan por (2, 0). La figura 1.9(a) muestra este campo 
de direcciones, y la figura 1.9(b) demuestra la forma en que ambas curvas solución pueden 
“negociar” con éxito este patrón de flujo. 


V V I 
V V / 
N A 1 
N N / 
N N / 
Ss DS / 
sn e bp 
- - > 
e / = 
/ / / / / / / / / / N 


(a) (b) 


Figura 1.8 (a) Una solución para dy/dx = —2y  (b) Una solución para dy/dx = —y/x 
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Figura 1.9 (a) Campo de direcciones de dy/dx = 3y (b) Soluciones para dy/dx = 3y 


Es claro que un bosquejo del campo de direcciones de una ecuación diferencial de 
primer orden puede ser útil para visualizar las soluciones. Sin embargo, este bosquejo no 
basta para trazar, sin ambigitedad, la curva solución que pasa por un punto inicial dado 
(Xo» Yo). Por ejemplo, si tratamos de trazar una de las curvas solución de la figura 1.6(b) 
de la página 17, podríamos “resbalar” hacia una curva adyacente. Para las situaciones sin 
unicidad, como en la figura 1.9(b), al negociar el flujo a lo largo de la curva y = (x — 2) y 
llegar al punto de inflexión, uno no puede decidir si dar la vuelta o (literalmente) salirse 
por la tangente (y = 0). 


EJEMPLO 1 La ecuación logística para la población p (en miles) de cierta especie en el instante £ está 
dada por 


d 
2). q =r2-»). 


(Por supuesto, p es no negativa. La interpretación de los términos en la ecuación logística se 
analiza en la sección 3.2). Del campo de direcciones bosquejado en la figura 1.10 de la pá- 
gina 20, responder lo siguiente. 


(a) Si la población inicial es 3000 (es decir, p(0) = 3), ¿qué se puede decir acerca de 
la población límite lím,_, +. p(1)? 


(b) ¿Puede una población de 1000 declinar hasta 500? 
(c) ¿Puede una población de 1000 crecer hasta 30007 


SOLUCIÓN (a) El campo de direcciones indica que todas las curvas solución [distintas de p(t) = 0] 
tenderá a la recta horizontal p = 2 cuando £ > + oo; es decir, esta recta es una asín- 
tota para todas las soluciones positivas. Así, lím,_,+.,p(1) = 2. 
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p (en miles) 


sb 


Figura 1.10 Campo de direcciones para la ecuación logística 


(b) El campo de direcciones muestra además que las poblaciones mayores de 2000 
decrecerán poco a poco, mientras que aquellas menores de 2000 aumentarán. En 
particular, una población de 1000 nunca puede disminuir hasta 500. 


(c) Como se mencionó en la parte (b), una población de 1000 aumentará con el 
tiempo. Pero el campo de direcciones indica que nunca puede llegar a 2000 o a 
algún valor mayor; es decir, la curva solución nunca puede cruzar la recta p = 2. 
De hecho, la función constante p(t) = 2 es una solución de la ecuación (2), y la 
parte de unicidad del teorema 1, página 12, prohíbe las intersecciones entre las 
curvas solución. Ml 


Observe que el campo de direcciones en la figura 1.10 tiene la agradable característica 
de que las pendientes no dependen de 1; es decir, el patrón de pendientes es el mismo a lo 
largo de cada recta vertical. Lo mismo es cierto para las figuras 1.8(a) y 1.9. Ésta es la propie- 
dad fundamental de las llamadas ecuaciones autónomas y' = £(y), donde el lado derecho es 
una función sólo de la variable dependiente. En el Proyecto D analizaremos estas ecuaciones 
con mayor detalle. 

El bosquejo a mano del campo de direcciones para una ecuación diferencial es con frecuen- 
cia una tarea tediosa. Por fortuna, se dispone de varios programas para esta tarea. Sin embargo, 
si tal bosquejo es necesario, el método de isóclinas puede ser útil para reducir el trabajo. 


El método de isóclinas 


Una isóclina para la ecuación diferencial 
y = f(x, y) 


es un conjunto de puntos en el plano xy donde todas las soluciones tienen la misma pendiente 
dy/dx; así, es una curva de nivel de la función f(x, y). Por ejemplo, si 


) IMA =A Ry 


las isóclinas son simplemente las curvas (líneas rectas) x + y =Cc0y= —x + c. En este 
caso, c es una constante arbitraria. Pero c se puede interpretar como el valor numérico de la 
pendiente dy/dx de cada curva solución al cruzar la isóclina. (Observe que c no es la pen- 
diente de la propia isóclina; esta pendiente es, claramente, —1). La figura 1.11(a) muestra las 
isóclinas de la ecuación (3). 
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Figura 1.11 (a) Isóclinas para y' = x + y  (b) Campo de direcciones de y' =x + y  (c) Soluciones de y' = x + y 


Para implantar el método de isóclinas y bosquejar los campos de direcciones, trazamos 
pequeños segmentos con pendiente c a lo largo de la isóclina f(x, y) = c para unos cuantos 
valores de c. Si borramos las curvas isóclinas subyacentes, los segmentos constituyen una 
parte del campo de direcciones para la ecuación diferencial. La figura 1.11(b) muestra este 
proceso para las isóclinas de la figura 1.11(a), y la figura 1.11(c) despliega algunas curvas 
solución. 


Observación. Las propias isóclinas no siempre son líneas rectas. Para la ecuación (1) al 
principio de esta sección (página 16), son parábolas x? — y = c. Cuando las curvas isóclinas 
son complejas, este método no es práctico. 
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, ) y 

1. El campo de direcciones de dy/dx = 4x/y aparece Ñ 
en la figura 1.12. LOAN == / 1/68 1 1010111 
, , A 
(a) Verifique las líneas rectas y = +2x son curvas ERE 
solución, siempre que x + 0. ETT AR 
(b) Bosqueje la curva solución con condición inicial O o I 
y(0) =2. ME A 

ó 5 e 4 44 — bx 
(c) Bosqueje la curva solución con condición inicial d Ñ 0 1 2 $ 4 y 6 
A 
2)=1. 

ya) A 
(d) ¿Qué puede decir acerca del comportamiento de A 
las soluciones anteriores cuando x > +00? ¿Y EPA AE ANO Fo 
cuando x > —00? A 
LERAANA AA do E 


Figura 1.13 Campo de direcciones de dy/dx = 2x + y 


A: 
OA 
yá dad en un medio viscoso está dado por la ecuación 
1 1 du 1 — Uv 
NN] dt 8 
o o . Ñ . 
ps A partir del campo de direcciones de la figura 1.14, 
pod bosqueje las soluciones con las condiciones iniciales 
po1 v(0) = 5, 8 y 15. ¿Por qué el valor v = 8 se conoce 
no como la “velocidad terminal”? 
Lo! 
11 
v 
Figura 1.12 Campo de direcciones de dy/dx = 4x/y | E A 


2. El campo de direcciones de dy/dx = 2x + y aparece 
en la figura 1.13. 


(a) Bosqueje la curva solución que pasa por (0, —2). A 
A partir de este bosquejo, escriba la ecuación 
para la solución. 


: ., pe le 
(b) Bosqueje la curva solución que pasa por (—1, Lo PO po 
3). ol 1 
Y Y de A 1 / / eS / / Y 
(c) ¿Qué puede decir acerca de la solución en la parte O O O O O 
(b) cuando x > +00? ¿Y cuando x > —00? 
3. Un modelo para la velocidad v en el instante £ de du v 
s S : : ; Figura 1.14 Campo de direcciones de <= =1 — ¿ 
cierto objeto que cae bajo la influencia de la grave- e p dt 8 


4. Si la fuerza viscosa del problema 3 no es lineal, un 


posible modelo sería dado mediante la ecuación di- 
ferencial 


de 
di " 


Trace de nuevo el campo de direcciones de la figura 
1.14 para incorporar esta dependencia con respecto 
de vu”. Bosqueje las soluciones con condiciones ini- 
ciales v(0) = 0, 1, 2, 3. ¿Cuál es la velocidad termi- 
nal en este caso? 

. La ecuación logística para la población de cierta es- 
pecie (en miles) está dada por 


sd = 3p — 2p* : 

(a) Bosqueje el campo de direcciones usando un pa- 
quete de cómputo o el método de isóclinas. 

(b) Si la población inicial es 2000 [es decir, p(0) = 
2], ¿qué puede decir acerca de la población lí- 
mite lím,,+.,p(0)? 

(e) Si p(0) = 0.5, ¿cuál es el valor de lím,_,+p(1)? 

(d) ¿Podría una población de 3000 disminuir hasta 
5007 

. Considere la ecuación diferencial 

dy 


TA Xx+seny. 


(a) Una curva solución pasa por el punto (1, 77/2). 
¿Cuál es su pendiente en ese punto? 

(b) Justifique que cada curva solución es creciente 
parax > 1l. 

(c) Muestre que la segunda derivada de cada solu- 
ción satisface 


d y 
de 


1 
=1 ER AA 


(d) Una curva solución pasa por (0, 0). Demuestre 
que la curva tiene un mínimo relativo en (0, 0). 


. Considere la ecuación diferencial 
dp 
y ete 1)0-p) 


para la población p (en miles) de cierta especie en el 

instante £. 

(a) Bosqueje el campo de direcciones usando un pa- 
quete de cómputo o el método de isóclinas. 


10. 
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(b) Si la población inicial es 3000 [es decir, p(0) = 
3], ¿qué puede decir acerca de la población lí- 
mite lím, ,+,p(0? 

(c) Si p(0) = 1.5, ¿cuál es el valor de lím,_,+.,p(0? 

(d) Si p(0) = 0.5, ¿cuál es el valor de lím,_,+.,p(0? 

(e) ¿Puede una población de 900 crecer hasta 1100? 


. El movimiento de un conjunto de partículas que se 


mueve a lo largo del eje x está determinado por la 
ecuación diferencial 
_ Po 
donde x(1) denota la posición de la partícula en el ins- 
tante £. 
(a) Si una partícula reside en x = 1 cuando £ = 2, 
¿cuál es su velocidad en ese instante? 
(b) Muestre que la aceleración de una partícula está 
dada por 
dx 
de? 
(c) Si una partícula está en x = 2 cuando £ = 2,5, 
¿puede llegar a la posición x = 1 en algún ins- 
tante posterior? 


=3 - 34430, 


[Sugerencia: Pr = (0 + xt +11. 


. Sea p(x) la solución del problema con valor inicial 


dy 
de 


(a) Muestre que d"(x) = 1 9'() =1 —x+ d(). 

(b) Justifique que la gráfica de q es decreciente para 
x cercano a cero y que cuando x crece desde 
cero, p(x) decrece hasta que cruza la recta y = x, 
donde su derivada es cero. 

(c) Sea x* la abscisa del punto donde la curva solu- 
ción y = p(x) cruza la recta y = x. Considere el 
signo de p"(x*) y justifique que q tiene un mí- 
nimo relativo en x*. 

(d) ¿Qué puede decir acerca de la gráfica de y = 
d(x) para x > x*? 

(e) Verifique que y = x — 1 es una solución de dy/dx = 
x — y y explique por qué la gráfica de p(x) siem- 
pre está por arriba de la recta y =x— l. 

(f) Bosqueje el campo de direcciones para dy/dx 
= x — y usando el método de isóclinas o un pa- 
quete de cómputo. 

(g) Bosqueje la solución y = p(x) usando el campo 
de direcciones de la parte (f). 


O E vo =1. 


Use un paquete de cómputo para bosquejar el campo 
de direcciones de las siguientes ecuaciones diferen- 
ciales. Bosqueje algunas de las curvas solución. 
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(a) dy/dx =senx . 17. A partir de un bosquejo del campo de direcciones, 
(b) dy/dx = sen y . ¿qué se puede decir acerca del comportamiento cuando 
(e) dy/dx = sen x sen y . x > +00 de una solución a lo siguiente? 
(d) dy/dx= 2 +2y. dy l 
(e) dy/dx = 12 2y?. o 
18. A partir de un bosquejo del campo de direcciones, 
En los problemas 11 a 16, trace las isóclinas con Sus mar- ¿qué se puede decir acerca del comportamiento cuando 
cadores de dirección y bosqueje varias curvas solución, x > +00 de una solución a lo siguiente? 
incluyendo la curva que satisface las condiciones inicia- dy 
les dadas. > Y 
11. dy/dx=2x , y0o)=-=1. 19. Escriba la ecuación diferencial dy/dx = —y/x en la 
12. dy/dx= y, y0)=1. forma 
13. dy/dx= —x/y , y0)=4. A a 
14. dy/dx= x/y, y0)=-1. yo x 3 
do a 
15. dy/dx= 24" = y , y0)=0.. e integre ambos lados para obtener la solución y = 
16. dy/dx=x+2y, yo =1. C/x para una constante arbitraria C. 


“ETATA” EL MÉTODO DE APROXIMACIÓN DE EULER 


El método de Euler (o método de la recta tangente) es un procedimiento que permite construir 
aproximaciones a las soluciones de un problema con valor inicial, para una ecuación diferen- 
cial ordinaria de primer orden 


(1) y =floy),  ylxo)=»50.-. 


Se podría describir como una implantación “mecánica” o “computarizada” del procedimiento 
informal para bosquejar a mano la curva solución a partir de una imagen del campo de direc- 
ciones. Como tal, permanece sujeto al error cuando se pasa una curva solución a otra. Sin 
embargo, bajo condiciones bastante generales, las iteraciones del procedimiento convergen a 
soluciones reales. 

El método se ilustra en la figura 1.15 de la página 25. Partiendo del punto inicial (Xp, yo), 
seguimos la línea recta con pendiente £(xp, yo), la recta tangente, por una cierta distancia hasta 
el punto (x,, y¡). Luego cambiamos la pendiente por el valor f(x,, y,) y seguimos esta recta 
hasta (x», y2). De esta forma, construimos aproximaciones poligonales (líneas quebradas) de la 
solución. Al tomar espacios cada vez menores entre los puntos (con lo cual utilizamos más 
puntos), es de esperar que lleguemos a la solución real. 

Para ser más precisos, supongamos que el problema con valor inicial (1) tiene una única 
solución p(x) en cierto intervalo con centro en xy. Sea h un número positivo fijo (llamado el 
tamaño del paso) y considerando los puntos equidistantes? 


X= xg E nh, n=0,1,2,.... 
La construcción de los valores y,, que aproximan los valores de la solución p(x,) procede de la 


manera siguiente. En el punto (xy, yo), la pendiente de la solución de (1) está dada por dy/dx = 
F Cto, Yo). Por lo tanto, la recta tangente a la curva solución en el punto inicial (xy, yo) es 


yJ=.M+ (x — Xu) (xo, Yo) : 


“El símbolo := significa “se define como”. 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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a id FXz y2) 
Pendiente 
Fo Yo) 
o Yo) 
+ ! + + > Xx 
0 xo Xi 27) X3 


Figura 1.15 Aproximación mediante poligonales dada por el método de Euler 


Usamos esta recta tangente para aproximar p(x) y vemos que para el punto x, = xy + h 


$(x) = y := yo + Af, Yo) 


Ahora partimos del punto (x;, y¡) para construir la recta con pendiente dada por el campo de di- 
recciones en el punto (xy, y,); es decir, con pendiente igual a f(x, y¡). Si seguimos esta recta? 
[a saber, y = y, + (x — x1)f (1, y1)] al pasar de x, ax, = x, + h, obtenemos la aproximación 


blas) = yo = y + Afla y) > 


Al repetir el proceso (como se ilustra en la figura 1.15), obtenemos 


dlxa) = y = y + hf loo, ya) 
dlxa) = ya = Ya + Af lia ya) > etc. 


Este sencillo procedimiento es el método de Euler y se puede resumir mediante la fórmula 
recursiva 


Q) A > 
(3) Yarr = Yn + has Y) > n= 0, 1, Leo. ia 


Utilice el método de Euler con tamaño del paso h = 0.1 para aproximar la solución del pro- 
blema con valor inicial 


4. y=xVy, y(1=4 
en los puntos x = 1.1, 1.2, 1.3, 1.4 y 1.5. 


En este caso, xy = 1, yy =4,h =0.1 y f(x, y) = xVy . Así, la fórmula recursiva (3) para y, es 


Ya O Y US HF Ya) — Ya + (0.1)x0, Vr, s 


“Como y, es una aproximación de p(x¡), no se puede garantizar que esta recta sea tangente a la curva solución 


y = 90. 
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EJEMPLO 2 


Al sustituir n = O, obtenemos 


u=xw+01=1+01=11, 


91 = yo + (0.1)x9 Vyo = 4 + (0.D(1) VA = 42 . 


Al hacer n = 1 se tiene 


x=: +01=11+0]=12, 


2 = 9, + (00, Vy, = 42 + (0.0.1) V42 =4.42543 . 


me 
Y 


Si continuamos de esta forma, obtenemos los resultados de la tabla 1.1. Como comparación, 
hemos incluido el valor exacto (hasta cinco cifras decimales) de la solución p(x) = (e + 
De 16 de (4), la que puede obtenerse mediante separación de variables (véase la sección 2.2). 
Como era de esperar, la aproximación se deteriora cuando x se aleja de l. Mm 


TABLA 1.1 CÁLCULOS PARA y' = xV y, y(1) = 4 


Método de 

n E Euler Valor exacto 
0 1 4 4 

1 1.1 4.2 4.21276 
2 1.2 4.42543 4.45210 

3 1.3 4.67787 4.71976 
4 1.4 4.95904 5.01760 

5 1.5 5.27081 5.34766 


Dado el problema con valor inicial (1) y un punto específico x, ¿cómo utilizar el método 
de Euler para aproximar q(x)? Partiendo de xy, podemos dar un paso gigante que llegue hasta 
x, O podemos considerar varios pasos pequeños para llegar hasta él. Si quisiéramos dar N 
pasos, entonces hacemos h = (x — xp)/N, de modo que el tamaño del paso h y el número de 
pasos N están relacionados de una manera específica. Por ejemplo, si xy = 1.5 y queremos 
aproximar (2) usando 10 pasos, entonces h = (2 — 1.5)/10 = 0.05. Es de esperar que mien- 
tras más pasos consideremos, mejor será la aproximación. (Pero recuerde que más pasos 
significan más cálculos y con ello un mayor error por redondeo). 


Utilice el método de Euler para aproximar la solución del problema con valor inicial 
SO. y=y, y(0)=1 


en x = 1, considerando 1, 2, 4, 8 y 16 pasos. 


Observación. Note que la solución de (5) es simplemente p(x) = e*, de modo que el mé- 
todo de Euler generará aproximaciones algebraicas del número trascendente e = 2.71828..... 
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SOLUCIÓN En este caso, f(x, y) = y, xp = 0 y yo = 1. La fórmula recursiva del método de Euler es 


Ya+t = Ya + hy, = (1 +A), . 


Para obtener aproximaciones en x = 1 con N pasos, consideramos el tamaño del paso h = 
1/N. Para N = 1, tenemos 


$1) = y - (1+ D0)-2. 
Para N = 2, d(x>) = $(1) = y. En este caso, obtenemos 


"m=(1+050)=15, 
H(1) = y, = (1. +0.5)(1.5) = 2,25 . 


Para N = 4, d(x4) = (1) = ya, donde 


y = (140.251) = 1.25, 

y = (1 +0.25)(1.25) = 1.5625, 

ya = (1 +0,251(1.5625) = 1.95313 , 
H(1) = ya = (1 + 0.25)(1.95313) = 2.44141 


(En los cálculos anteriores redondeamos a cinco cifras decimales). De manera análoga, al 
considerar N = 8 y 16 obtenemos estimaciones cada vez mejores de p(1). Estas aproxima- 
ciones aparecen en la tabla 1.2. Como comparación, la figura 1.16 de la página 28 muestra 
las aproximaciones poligonales de e* usando el método de Euler con h = 1/4 (N = 4) y 
h = 1/8 (NV = 8). Observe que el menor tamaño del paso proporciona la mejor aproxima- 
ción. Ml 


TABLA 1.2 MÉTODO DE EULER PARA 


y' = y. y(0) = 1 
Aproximación 

N h de $(1) =e 

1 1.0 2.0 

2 0.5 2:20 

4 0.25 2.44141 

8 0.125 2.56578 
16 0.0625 2.63793 


¿Qué tan bueno (o malo) es el método de Euler? Al juzgar un esquema numérico, debe- 
mos partir de dos preguntas fundamentales. ¿Converge tal método? Y, en tal caso, ¿cuál es 
la razón de convergencia? Estos importantes aspectos se analizan en la sección 3.6, donde 
se presentan algunas mejoras al método de Euler (véanse también los problemas 12 y 13). 


28 


Capítulo 1 Introducción 


2.73 


2.5 


MU UE Vel 


LOMO Eo uses pe po pe a 


Figura 1.16 Aproximaciones de e* usando el método de Euler con h = 1/4 y 1/8 


l2 En muchos de los problemas siguientes será útil una cal- 


culadora o computadora. También será conveniente que 
el lector escriba un programa para resolver problemas 
con valores iniciales mediante el método de Euler. (Re- 
cuerde que todos los cálculos trigonométricos se hacen 
en radianes). 


En los problemas 1 a 4, utilice el método de Euler para 
aproximar la solución del problema con valor inicial 
dado, en los puntos x = 0.1, 0.2, 0.3, 0.4 y 0.5 usando un 
tamaño del paso 0.1 (h = 0.1). 


n Ah NN» a 


. dy/dx=x/y, y(0) = —1. 

. dy/dx= =x/y, y(0) = 4. 

.dijdae=yQ—y), y0=3. 
dy/dx=x>+y, y(0) = 1. 


. Utilice el método de Euler con tamaño del paso h = 


0.2 para aproximar la solución del problema con va- 
lor inicial 
O] 
y= Pe. 30)=1 


en los puntos x = 1.2, 1.4, 1.6 y 1.8. 


. Utilice el método de Euler con tamaño del paso h = 


0.1 para aproximar la solución del problema con va- 
lor inicial 

y =x=yY, y1)=0 
en los puntos x = 1.1, 1.2, 1.3, 1.4 y 1.5. 


. Utilice el método de Euler para aproximar la solu- 


ción del problema con valor inicial 


dí 
di 


en £ = l, usando 1, 2, 4 y 8 pasos. 


=1+isenítrr),  x(0)=0 


. Utilice el método de Euler para aproximar la solu- 


ción del problema con valor inicial 
y(0) =0 
en x = 7r, usando 1, 2, 4 y 8 pasos. 


y'=1-—seny, 


. Utilice el método de Euler con h = 0.1 para aproxi- 


mar la solución del problema con valor inicial 


l 
E 2 
A 
+ 
en el intervalo 1 = x <= 2. Compare estas aproxima- 


ciones con la solución real y = —1/x (¡verifique!) 


10. 


11. 


12. 


13. 


14. 


Sección 1.4 


graficando la aproximación poligonal y la solución 
real en el mismo sistema de coordenadas. 

Utilice el método de Euler con h = 0.1 para aproxi- 
mar la solución del problema con valor inicial 


yY=x-y, 0) =0 

en el intervalo O <= x <= 1. Compare estas aproxima- 
ciones con la solución real y =e * + x-— 1 (¡veri- 
fique!) graficando la aproximación poligonal y la so- 
lución real en el mismo sistema de coordenadas. 
Utilice el método de Euler con 20 pasos para aproxi- 
mar la solución del problema con valor inicial 


en £ = 1. Compare la aproximación con la solución 
real x = tan £ (¡verifique!) evaluada en £= 1. 

En el ejemplo 2 se aproxima el número trascendente 
e usando el método de Euler para resolver el pro- 
blema con valor inicial 


y=y, y(0)=1. 


Muestre que la aproximación de Euler y, obtenemos 
mediante el tamaño del paso 1/n está dada por la fór- 
mula 


yq? 
Ya=l1+=)], n= 
E ”n 


Recuerde de sus cursos de cálculo que 


1 n 
(1 +2) “sd 
n—os A 


lím 


por lo que el método de Euler converge (teórica- 
mente) al valor correcto. 

Demuestre que la “razón de convergencia” del mé- 
todo de Euler en el problema 12 es comparable con 
1/n, mostrando que 


[Sugerencia: Use la regla de 1”Hópital y el desarrollo 
de Maclaurin para In(1 + £)]. 

Use el método de Euler con h = 0.5, 0.1, 0.05 y 0.01 
para aproximar la solución del problema con valor 
inicial 


15. 


16. 
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en el intervalo 0 < x <= 2, (La explicación del errá- 
tico resultado aparece en el problema 18 de los ejerci- 
cios 1.2). 


Intercambio de calor. En esencia, hay dos meca- 
nismos mediante los que un cuerpo físico intercam- 
bia calor con su ambiente. La transferencia de calor 
por contacto a través de la superficie del cuerpo es 
controlada por la diferencia entre las temperaturas 
del cuerpo y del ambiente; esto se conoce como la 
ley de enfriamiento de Newton. Sin embargo, la trans- 
ferencia de calor también se debe a la radiación 
térmica, que de acuerdo con la ley de radiación 
de Stefan es controlada por la diferencia entre las 
cuartas potencias de estas temperaturas. En la ma- 
yor parte de los casos, uno de estos modos domina 
al otro. Los problemas 15 y 16 invitan al lector a si- 
mular cada modo de manera numérica para un con- 
junto dado de condiciones iniciales. 

Ley de enfriamiento de Newton. La ley de enfria- 
miento de Newton establece que la razón de cambio 
en la temperatura 7(1) de un cuerpo es proporcional a 
la diferencia entre la temperatura del medio M(?) y la 
temperatura del cuerpo. Es decir, 


donde K es una constante. Sea K = 1 (minutos) ' y 

consideremos constante a la temperatura del medio, 

M(0) = 70%F. Si el cuerpo tiene una temperatura ini- 

cial de 100%F, utilice el método de Euler con h/ = 0.1 

para aproximar la temperatura del cuerpo después 

de 

(a) 1 minuto. 

(b) 2 minutos. 

Ley de radiación de Stefan. La ley de radiación 

de Stefan establece que la razón de cambio en la tem- 

peratura de un cuerpo a 7(1) grados en un medio a 

M(?) grados es proporcional a M* — T?; es decir, 
dT 


ar —_ 4_ 4 
E KO! - TS, 


donde K es una constante. Sea K = (40) * y supon- 
gamos que la temperatura del medio es constante, 
M(o) = 70%F. Si T(0) = 100%, utilice el método de 
Euler con h = 0.1 para aproximar 7(1) y TQ). 
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RESUMEN DEL CAPÍTULO 


En este capítulo presentamos cierta terminología básica de las ecuaciones diferenciales. El 
orden de una ecuación diferencial es el máximo orden de derivación presente en ella. El te- 
ma de este texto son las ecuaciones diferenciales ordinarias, que implican derivadas con 
respecto de una sola variable independiente. Tales ecuaciones se clasifican como lineales o 
no lineales. 

Una solución explícita de una ecuación diferencial es una función de la variable indepen- 
diente que satisface la ecuación en algún intervalo. Una solución implícita es una relación entre 
las variables dependiente e independiente que define de manera implícita una función que es una 
solución explícita. Por lo general, una ecuación diferencial tiene una infinidad de soluciones. En 
contraste, existen teoremas que nos garantizan la existencia de una solución única para ciertos 
problemas con valores iniciales en donde uno debe hallar una solución de la ecuación diferen- 
cial que además satisfaga ciertas condiciones iniciales dadas. Para una ecuación de orden n, 
estas condiciones se refieren a los valores de la solución y de sus primeras n — 1 derivadas en 
algún punto. 

Aunque uno no pueda determinar soluciones explícitas de una ecuación diferencial, se 
pueden usar varias técnicas como ayuda para analizar las soluciones. Uno de estos métodos 
para ecuaciones de primer orden ve a la ecuación diferencial dy/dx = f(x, y) como algo que 
especifica direcciones (pendientes) en los puntos del plano. El conglomerado de tales pen- 
dientes es el campo de direcciones para la ecuación. El hecho de conocer el “flujo de solu- 
ciones” es útil para bosquejar la solución de un problema con valor inicial. Además, al llevar 
a cabo este método en forma algebraica obtenemos aproximaciones numéricas de la solución 
deseada. Este proceso numérico se llama método de Euler. 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


1. Elija cuatro campos (por ejemplo, astronomía, geología, biología y economía) y para cada 
campo analice una situación donde se apliquen ecuaciones diferenciales para resolver un 
problema. Elija ejemplos diferentes a los de la sección 1.1. 


2. Compare las distintas clases de soluciones que se analizaron en este capítulo (explícitas, 
implícitas, gráficas y numéricas). ¿Cuáles son las ventajas y las desventajas de cada uno? 
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PROYECTOS DE GRUPO 


A. Método de series de Taylor 


= El método de Euler se basa en que la recta tangente proporciona una buena aproximación local 
de la función. ¿Pero por qué restringirnos a aproximaciones lineales cuando disponemos de 
aproximaciones mediante polinomios de orden superior? Por ejemplo, podemos usar el polino- 
mio de Taylor de grado n en torno de x = xp, definido por 


xo) 


nl 


y" (xo) 
2, 


Pa (x= vlxo) + y GroJlx — xp) + 1 o See (x — xp)" 


Este polinomio es la n-ésima suma parcial de la representación en serie de Taylor 


5 uo, 


(x == xp) . 


Para determinar la serie de Taylor de la solución p(x) del problema con valor inicial 
dyjdx =flx.y) .  ylxo) = yo. 


sólo necesitamos determinar los valores de la derivada de 4 (suponiendo que existen) en xy; es 
decir, b(xp), d' (Xp), - . . . La condición inicial proporciona el primer valor p(xp) = yy. Usamos 
la ecuación y” = f(x, y) para hallar $ (xp) = f(%o, yo). Para determinar "(xp) derivamos la ecua- 
ción y' = f(x, y) de manera implícita con respecto de x para obtener 

ef dy af 


a 
J dx 0ydx  0x at 


con lo que podemos calcular p"(xp). 


(a) Calcule los polinomios de Taylor de grado 4 para las soluciones de los problemas con 
valores iniciales dados. Use estos polinomios de Taylor para aproximar la solución en 


x=1. 
o Pray: y(0) =1 == 3 M0) E: 


(b) Compare el uso del método de Euler con el de las series de Taylor para aproximar la 
solución p(x) del problema con valor inicial 
dy 


AE = + Ñ O)=1. 
qq PY 005x + sena yí0) 


Para esto, complete la tabla 1.3 de la página 32. Dé las aproximaciones para p(1) y 
d(3) redondeando a milésimos. Verifique que p(x) = sen x + e * y use esta fórmula 
y una calculadora o tablas para determinar los valores exactos de p(x) redondeados 
a milésimos. Por último, decida cuál de los primeros cuatro métodos de la tabla 1.3 
proporcionará la mejor aproximación de p(10) y justifique su elección. (Recuerde 
que los cálculos de las funciones trigonométricas deben hacerse en el modo de ra- 
dianes). 
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(c) Calcule el polinomio de Taylor de grado 6 para la solución de la ecuación 
Py e 
de 


—xy 


con las condiciones iniciales y(0) = 1, y'(0) = O. ¿Ve la forma en que el método de 
series de Taylor utilizará cada una de las n condiciones iniciales mencionadas en la 
definición 3 de la sección 1.2 para una ecuación diferencial general de orden n? 


TABLA 1.3 


Aproximación Aproximación 
Método de p(1) de (3) 


Método de Euler usando pasos de tamaño 0.1 


Método de Euler usando pasos de tamaño 0.01 


Polinomio de Taylor de grado 2 


Polinomio de Taylor de grado 5 


Valor exacto de p(x) redondeado a milésimos 


B. Método de Picard 


El problema con valor inicial 
mM yi=finy), rizo) = yo 


se puede escribir como una ecuación integral, si se integran ambos lados de (1) con respecto 
de x, desde x = xy hasta x = xj: 


A 
J 


o | via) 1609 = | Moria. 

Al sustituir y(xp) = yo y despejar y(x,) tenemos 

(3) vía) = yo + JE Flo y(a)jax 

Si usamos f en vez de x como la variable de integración, podemos hacer que x = x, sea el límite 
superior de integración. La ecuación (3) se convierte en 


z 
(4) Po) = 30 + | He yOjar . 
Lu 
Podemos usar la ecuación (4) para generar aproximaciones sucesivas de una solución de 


(1). Si la función dy(x) es una estimación o aproximación inicial de una solución de (1), enton- 
ces una nueva función aproximación está dada por 


atom + | relojes, 
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donde hemos reemplazado y(£) por la aproximación ¿y(1) en el argumento de f. De manera simi- 
lar, podemos usar y (x) para generar una nueva aproximación «»(x), y así sucesivamente. En 
general, obtenemos la (n + 1)-ésima aproximación a partir de la relación 


de 


(5) Ba 1 () = yo + | Flo, ón(1)ar ; 


Au 


Este procedimiento se conoce como el método de Picard.* Con ciertas hipótesis para f y bola), 
se sabe que la sucesión (4,(x)) converge a una solución de (1).** 
Si no tenemos más información acerca de la solución de (1), es común considerar que 


Po(x) = yo. 


(a) Utilice el método de Picard con by(x) = 1 para obtener las cuatro siguientes aproxima- 
ciones sucesivas de la solución a 


6  Yyi=yax).  y(0)=1. 


Muestre que estas aproximaciones son tan sólo las sumas parciales de la serie de Ma- 
claurin de la solución real e”. 

(b) Use el método de Picard con Hy(x) =0 para obtener las tres siguientes aproximacio- 
nes sucesivas de la solución del problema no lineal 


MD. T76)=3= [01. y(0)=0, 


Grafique estas aproximaciones para0d=x=< l. 
(c) En el problema 29 de los ejercicios 1.2 mostramos que el problema con valor inicial 


ao  yid=3PO. ya-0 


no tiene solución única. Muestre que el método de Picard, comenzando con dy(x) = 0, 
converge a la solución y(x) = 0; y comenzando con py(x) = x — 2 converge a la se- 
gunda solución y(x) = (x — DY, [Sugerencia: Para el caso by(x) = x — 2, muestre 
que d,(x) tiene la forma c,(x — 2)», donde c, > 1 y r, > 3 cuando n > oo]. 


Ec. Dipolo magnético 


Con frecuencia, una barra imantada se modela como un dipolo magnético, un extremo se iden- 
tifica como polo norte N y el otro como polo sur S. El campo magnético del dipolo es simétrico 
con respecto de la rotación en torno de su eje que pasa de manera longitudinal por el centro de 
la barra. Por lo tanto, podemos estudiar el campo magnético restringiéndonos a un plano que 
contiene el eje de simetría, con el origen en el centro de la barra (véase la figura 1.17 en la 
página 34) 


Nota histórica: Este método de aproximación es subproducto del famoso teorema de existencia de Picard-Lindelóf 
formulado a fines del siglo XIX. 

Todas las referencias al capítulo 11 se refieren al texto ampliado Fundamentals of Differential Equations and 
Boundary Value Problems, 4a. edición. 
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Figura 1.17 Dipolo magnético 


Para un punto P localizado a una distancia r del origen, donde r es mucho mayor que la 
longitud del imán, las líneas de campo magnético satisfacen la ecuación diferencial 


dy 2xy 


O Ta 


y las líneas equipotenciales satisfacen la ecuación 


dy y — ar? 
dx xy 


(a) Muestre que las dos familias de curvas son perpendiculares cuando se cortan. [Suge- 
rencia: Considere las pendientes de las rectas tangentes a las dos curvas en un punto 
de intersección]. 

= (b) Trace el campo de direcciones de la ecuación (9) para -3=x=5,-5=yX=53, 

Puede utilizar un paquete de cómputo para generar el campo de direcciones o usar el 
método de isóclinas que se analizó en la sección 1.3. El campo de direcciones le re- 
cordará el experimento donde se esparce limadura de hierro sobre una hoja de papel 
que se coloca encima de un imán. La orientación de las pequeñas limaduras de hierro 
corresponde a los pequeños segmentos de recta. 

(c) Utilice el campo de direcciones de la parte (b) como ayuda para bosquejar las líneas 
de campo magnético que son soluciones de (9). 

(d) Aplique la afirmación de la parte (a) a las curvas de la parte (c) para bosquejar las lí- 
neas equipotenciales que son soluciones de (10). Las líneas del campo magnético y 
las líneas equipotenciales son ejemplos de trayectorias ortogonales. (Véase el pro- 
blema 32 de los ejercicios 2.4, página 66). 


(10) 


PD, La recta fase 


El bosquejo del campo de direcciones de una ecuación diferencial dy/dt = f(t, y) es particular- 
mente sencillo cuando la ecuación es autónoma; es decir, la variable independiente £ no apa- 
rece en forma explícita: 


d 
mM. —==10) 
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Figura 1.18 Campo de direcciones y soluciones para una ecuación autónoma 


En la figura 1.18(a), la gráfica muestra el campo de direcciones de y! = —A(y — y) (y — 
y2) (y — y3? y A >0 y se trazan algunas soluciones. Observe las siguientes propiedades de las 
gráficas y explique por qué son consecuencia de que la ecuación sea autónoma. 


(a) Las pendientes en el campo de direcciones son idénticas a lo largo de rectas horizon- 
tales. 

(b) Se puede generar nuevas soluciones a partir de otras mediante un desplazamiento en 
el tiempo (es decir, reemplazando y(t) por y(t — tg). 


La observación (a) implica que todo el campo de direcciones puede describirse mediante 
una sola “línea” de direcciones, como en la figura 1.18(b). 

De particular interés para las ecuaciones autónomas son las soluciones constantes, o solu- 
ciones de equilibrio y(t) = y,, i = 1, 2, 3. El equilibrio y = y, es un equilibrio estable, o su- 
midero, pues las soluciones cercanas son atraídas hacia él cuando £ > o, Los equilibrios que 
repelen a las soluciones cercanas, como y = y», se conocen como fuentes; los demás equilibrios 
se llaman nodos, ilustrados por y = y3. Las fuentes y los nodos son equilibrios no estables. 


(c) Describa la forma de caracterizar los equilibrios mediante los ceros de la función f (y) 
en la ecuación (1) y la forma de distinguir los sumideros, las fuentes y los nodos con 
base en los signos de f (y) a los lados de los ceros. 


Por tanto, la sencilla línea fase que aparece en la figura 1.18(c), que indica mediante pun- 
tos y flechas los ceros y los signos de f (y), basta para describir la naturaleza de las soluciones 
de equilibrio para una ecuación autónoma. 


(d) Trace la línea fase para y” = (y — 1) (y — 2) (y — 3) y establezca la naturaleza de sus 
puntos de equilibrio. 

(e) Use la línea fase para y” = —(y — D%(y — 22(y — 3) para predecir el comporta- 
miento asintótico (cuando £ —> 0) de la solución que satisface y(0) = 2.1. 
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(f) Trace la línea fase para y* = y sen y y establezca la naturaleza de sus puntos de equili- 


brio. 
(g) Trace las líneas fase para y* = sen y + 0.1 y y* = sen y — 0.1. Analice el efecto de la 
pequeña perturbación +0.1 sobre los puntos de equilibrio. 


La separación de los equilibrios en y = O observada en la parte (g) ilustra lo que se conoce 
como bifurcación. El siguiente problema ilustra de manera drástica los efectos de una bifurca- 
ción en el contexto del manejo de una manada. 


(g) Al aplicar el modelo logístico, que será analizado en la sección 3.2, a los datos dispo- 
nibles para la población de lagartos en los terrenos del Centro Espacial Kennedy en 
Florida, se deduce la siguiente ecuación diferencial: 


y(y — 1500) 
3200 


Aquí, y(t) es la población y el tiempo £ se mide en años. Si se permite que los caza- 
dores reduzcan la población a razón de s lagartos por año, la ecuación se modifica- 
ría como 


y(y — 1500) 
3200 


Trace las líneas fase para s = 0, 50, 100, 125, 150, 175 y 200. Analice el significado 
de los puntos de equilibrio. Observe la bifurcación en s = 175; ¿debe evitarse una 
tasa de reducción cercana a 175? 


Ecuaciones diferenciales 


de primer orden 


MASA INTRODUCCIÓN: MOVIMIENTO DE UN CUERPO EN CAÍDA 


Un objeto cae en el aire hacia la Tierra. Suponiendo que las únicas fuerzas 
que actúan sobre el objeto son la gravedad y la resistencia del aire, determine la 
velocidad del objeto como una función del tiempo. 


La segunda ley de Newton establece que la fuerza es igual a la masa por la aceleración. Pode- 
mos expresarla mediante la ecuación 


du 
de =F, 
donde F representa la fuerza total sobre el objeto, m es la masa del objeto y dv/dt es la ace- 
leración, expresada como la derivada de la velocidad con respecto del tiempo. Será conveni- 
ente definir v como positiva cuando está dirigida hacia abajo (a diferencia del análisis en la 
sección 1.1). 

Cerca de la superficie de la Tierra, la fuerza debida a la gravedad es simplemente el peso del 
objeto. Esta fuerza se puede expresar como mg, donde g es la aceleración debida a la gravedad. 
No hay una ley general que modele con precisión la resistencia del aire que actúa sobre el ob- 
jeto, pues esta fuerza parece depender de la velocidad del objeto, la densidad del aire, y la forma 
del objeto, entre otras cosas. Sin embargo, en ciertos casos, la resistencia del aire puede repre- 
sentarse de manera razonable como —bv, donde b es una constante positiva que depende de la 
densidad del aire y de la forma del objeto. Utilizamos el signo negativo debido a que la resisten- 
cia del aire es una fuerza que se opone al movimiento. Las fuerzas que actúan sobre el objeto 
aparecen en la figura 2.1 de la página 38. (Observe que hemos generalizado el modelo de caída 
libre de la sección 1.1, incluyendo la resistencia del aire). 

Al aplicar la ley de Newton obtenemos la ecuación diferencial de primer orden 


de 
(1) ma mE A 
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Resistencia al aire —bv 


Velocidad v 


Gravedad mg 


CETILL IL VANILLA LATA DEE LT AL 


Figura 2.1 Fuerza sobre un objeto que cae 


Para resolver esta ecuación, hacemos uso de una técnica llamada separación de variables, 
que se utilizó para analizar el modelo de decaimiento radiactivo de la sección 1.1 y que desa- 
rrollaremos con detalle en la sección 2.2. Si consideramos a du y dt como diferenciales, rees- 
cribimos la ecuación (1) de modo que las variables v y £ queden aisladas en lados opuestos 
de la ecuación: 


du _ de 
me=bu  m' 


(De aquí la nomenclatura “separación de variables”). 
A continuación integramos la ecuación ya separada 


du 3 dl 
me — bu m 
y deducimos que 
e — bu| = Lc 
¿ n | mg a Es 
Por lo tanto, 


mg — bu| = pap 


mg — bu= Ae ón R 


donde la nueva constante A tiene magnitud e?“ y el mismo signo (+) que (mg — bv). Al 
despejar v obtenemos 


Á 
2 zz mg El bife 
Dd. y A 


lo que se llama una solución general de la ecuación diferencial pues, como veremos en la 
sección 2.3, cualquier solución de (1) se puede expresar en la forma dada por (2). 
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En un caso específico, tendríamos dados los valores de m, g y b. Para determinar la 
constante A en la solución general, podemos usar la velocidad inicial del objeto uy. Es decir, 
resolvemos el problema con valor inicial 


du 
di 


ma =mg— bu, uu) = uy. 
Al sustituir v = uy y £ = 0 en la solución general de la ecuación diferencial, podemos hallar 
el valor de A. Con este valor, la solución del problema con valor inicial es 


(3) v= SS + (a SS m0) a , 


La fórmula anterior proporciona la velocidad del objeto que cae por el aire como fun- 
ción del tiempo, si la velocidad inicial del objeto es v¿. En la figura 2.2 bosquejamos la grá- 
fica de v(f) para diversos valores de uy. La figura sugiere que la velocidad v(t) tiende a mg/b 
sin importar la velocidad inicial uy. [Esto es fácil de ver en la fórmula (3) haciendo t > +00]. 
La constante mg/b se conoce como la velocidad límite o terminal del objeto. 


v (m/s) 
A 


vy>mg /b, de 
modo que el d 
objeto reduce su 
velocidad AR 
mg 
d AAA AAA 
vy<mg /b, de 


modo que el > 0 > 1 (8) 
objeto aumenta 
su velocidad 


Figura 2.2 Gráfica de v(t) para seis velocidades iniciales distintas v.. (g = 9.8 m/s?, m/b = 5 s) 


Podemos hacer varias observaciones para este modelo de un cuerpo en caída. Como 
em tiende rápidamente a cero, la velocidad es aproximadamente igual al peso mg divi- 
dido entre el coeficiente de resistencia del aire b. Así, en presencia de resistencia del aire, 
mientras más pesado sea el objeto, más rápido caerá, suponiendo formas y tamaños iguales. 
Además, al reducir la resistencia del aire (b más pequeño), el objeto caerá más rápido. Estas 
observaciones coinciden con nuestra experiencia. 

Muchos otros problemas físicos, ' al formularse de manera matemática, conducen a ecua- 
ciones diferenciales de primer orden o a problemas con valores iniciales. Algunos de ellos se 
analizan en el capítulo 3. En este capítulo aprenderemos a reconocer y obtener soluciones de 
ciertos tipos específicos de ecuaciones de primer orden. Comenzamos estudiando las ecuaciones 
separables, luego las ecuaciones lineales y a continuación las ecuaciones exactas. Los métodos 


El problema físico aquí analizado tiene otros modelos matemáticos. Por ejemplo, podríamos tomar en cuenta las 
variaciones en el campo gravitacional de la Tierra y ecuaciones más generales para la resistencia del aire. 
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para resolver estas ecuaciones son los más básicos. En las últimas dos secciones ilustraremos 
el uso de ciertos recursos, como los factores integrantes, las sustituciones y las transforma- 
ciones para convertir ciertas ecuaciones en ecuaciones separables, exactas o lineales que po- 
damos resolver. En todo nuestro análisis de estos tipos especiales de ecuaciones, el lector irá 
construyéndose una mejor idea del comportamiento de las soluciones de ecuaciones más ge- 
nerales y de las dificultades posibles para hallar estas soluciones. 


MTS ECUACIONES SEPARABLES 


Una clase sencilla de ecuaciones diferenciales de primer orden que pueden resolverse me- 
diante integración es la clase de ecuaciones separables, ecuaciones como 


d 
O. AN. 


que se pueden reescribir de modo que las variables x y y (junto con sus diferenciales dx y dy) 
queden aisladas en lados opuestos de la ecuación, como en 


hly)ldy = gúudr . 
Así, el lado derecho original f(x, y) debe tener la forma factorizada 


1 
hy) 


Más formalmente, escribimos p(y) = 1/h(y) y presentamos la siguiente definición. 


ECUACIÓN SEPARABLE 


Definición 1. Siel lado derecho de la ecuación 


Fx y) =8(u) - 


dy - 


Tis (x, y) 


se puede expresar como una función g(x) que sólo depende de x, por una función 
p(y) que sólo depende de y, entonces la ecuación diferencial es separable.* 


En otras palabras, una ecuación de primer orden es separable si se puede escribir en la 
forma 


(2) qn 20r(y) . 


Nota histórica: Un procedimiento para resolver ecuaciones separables fue descubierto de manera implícita por 
Gottfried Leibniz en 1691. La técnica explícita llamada separación de variables fue formalizada por John Bernoulli 
en 1694. 


EJEMPLO 1 
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Por ejemplo, la ecuación 


dy 2x+xy 
de yY+!1 


es separable, pues (si uno está alerta para detectar la factorización) 


Sin embargo, la ecuación 


dy 
2=|+ Av 
dx 


no admite tal factorización del lado derecho y, por tanto, no es separable. 
De manera vaga, las ecuaciones separables se resuelven realizando la separación y luego 
integrando cada lado. 


MÉTODO PARA RESOLVER ECUACIONES SEPARABLES 


Para resolver la ecuación 


dy : 
pls) 


multiplicamos por dx y por h(y) := 1/p(y) para obtener 
h(y)dy = g(x)ax . 

Luego integramos ambos lados: 
pura = ¡ESE : 


(3)  Hy=G0+C. 


donde hemos juntado las dos constantes de integración en un solo símbolo C. La úl- 
tima ecuación proporciona una solución implícita de la ecuación diferencial. 


Más adelante veremos la justificación matemática del procedimiento “bosquejado” arri- 
ba, pero primero estudiaremos algunos ejemplos. 


Resolver la ecuación no lineal 
dy x-5 
dx y? : 
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SOLUCIÓN Siguiendo el método ya delineado, separamos las variables y escribimos la ecuación en la 
forma 


y dy = lx — Slax. 


Al integrar tenemos 


| Y dy 


| le Slax 


y x 
h=“- +C 
3 2 5 +C€, 


y al despejar y en esta última ecuación se tiene 


2 IA 
y = (2 — 151 + 1) . 


Como C es una constante de integración que puede ser cualquier número real, 3C también 
puede ser cualquier número real. Al reemplazar 3C por el símbolo K, tenemos 


2 13 
y (E = 151 + x) a 


Si queremos apegarnos a la costumbre de seguir representando mediante C a una constante 
arbitraria, podemos usar C en vez de K en la respuesta final. Esta familia de soluciones se 
grafica en la figura 2.3. Mm 


y 
ñ 
1 
> X 
K=1 
K=24 K= -—-24 
== K= =12 
K=0 


Figura 2.3 Familia de soluciones para el ejemplo 1 


Como muestra el ejemplo 1, las ecuaciones separables se encuentran entre las más sen- 
cillas de resolver. Sin embargo, el procedimiento requiere una habilidad para el cálculo de 
integrales. Muchos de los procedimientos que serán analizados en el texto también exigen 
cierta familiaridad con las técnicas de integración. Para conveniencia del lector, en el forro 
aparece una breve tabla de integrales. 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 
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Resolver el problema con valor inicial 


dy _ $31 
(o 


voi) =0. 


Al separar las variables e integrar tenemos 


dy dx 
y=1 7 x+37 
dy dx 
yv=1 o Ji+ 3? 

ln ly— 1] =la [xa 3 1 €. 


(5) 


En este momento podemos despejar y de manera explícita (conservando la constante C) o 
usar la condición inicial para determinar C y luego despejar y. Sigamos el primer camino. 
Al exponenciar la ecuación (5), tenemos 


A ce eb heaee ae eE Mires 
(o lr 1=e Jer a]= Cie 03, 
donde C, := e“.* Ahora, dependiendo de los valores de y, tenemos | y=1 | =x(0-1l)y 
de manera análoga, lx + 3| = =(x + 3). Así, podemos escribir (6) como 
y=l==0(x+ 3) o. y=12C(:+3), 


donde el signo depende (como ya indicamos) de los valores de x y y. Como C; es una cons- 
tante positiva (recuerde que C, = e“ > 0), podemos reemplazar +C, por K, donde K repre- 
senta ahora una constante arbitraria no nula. Obtenemos 


(7) pal laa] 


Por último, determinamos K de modo que se satisfaga la condición inicial y(—1) = 0. Al ha- 
cerx= —1 y y = 0 en la ecuación (7) tenemos 


0O=1+K(-1+3)=1+2K, 


por lo que K = —1/2. Así, la solución del problema con valor inicial es 


(8) 1=] 513) = ¿(e 1) 


Recuerde que el símbolo := significa “se define como”. 


44 


Capítulo 2 Ecuaciones diferenciales de primer orden 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


Método alternativo. El segundo método consiste en hacer primero x = =1yy=0 
en la ecuación (5) y despejar C. En este caso obtenemos 


hnj0— 1] =In[-1+3|+0€, 
O=In1=In2>0€, 


y C = —In 2. Así, de (5) la solución y es dada de manera implícita por 
In(l = y) = Iníx+3)-In2. 
Aquí hemos reemplazado | y=1 | por l — yy E +3 | por x + 3, pues estamos interesados en 


x y y cercanas a los valores iniciales x= —1, y =0 (para tales valores, y = 1<0 y x + 3 > 0). 
Al despejar y obtenemos 


ln(1 00) 102132), 
 x+3 
lL=y= 0 > 
E A al 
5 2 2 r 


lo cual coincide con la solución (8) que se obtuvo mediante el primer método. Mm 


Resolver la ecuación no lineal 


dy 6 —-2x+1 
(9) ==. 


dx cos y + e? 
Al separar variables e integrar tenemos 
[cos y + edy = [6x* — 2x + l)dx, 
[cos + eddy = Vos — 2x + dx, 


sny+e=xX-xY*+x+rc. 


En este momento llegamos a un atolladero. Quisiéramos despejar y en forma explícita, pero 
no podemos. Esto ocurre con frecuencia al resolver ecuaciones no lineales de primer orden. 
En consecuencia, al decir “resolver la ecuación”, tendremos que conformarnos en ocasiones 
al hallar una forma implícita de la solución. Mm 


La técnica de separación de variables, así como varias otras técnicas analizadas en este 
libro, conlleva la reescritura de una ecuación diferencial realizando ciertas operaciones alge- 
braicas en ella. “Escribir dy/dx = g(x)p(y) como h(ydy = gG)dx” equivale a dividir ambos 
lados entre p(y). El lector puede recordar de sus cursos de álgebra que esto puede tener gra- 
ves consecuencias. Por ejemplo, la ecuación x(x — 2) = 4(x — 2) tiene dos soluciones: 
x=2 y x = 4. Pero si “escribimos” la ecuación como x = 4 al dividir ambos lados entre 
(x — 2), perdemos el rastro de la raíz x = 2. Así, debemos registrar los ceros de (x — 2) antes 
de dividir entre este factor. 
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En el mismo sentido, debemos tomar en cuenta los ceros de p(y) en la ecuación separable 
dy/dx = g(0)pGy) antes de dividir. Después de todo, si (digamos) gQ0)p(y) = (x — 2 - 13), 
entonces podemos observar que la función constante y(x) = 13 satisface la ecuación diferen- 
cial dy/dx = g)pQ): 


dy 13) 


dx dx A 
elop(y) = (e — 2413 — 13) =0. 


De hecho, al resolver la ecuación del ejemplo 2, 


obtenemos y = 1 + K(x + 3) como conjunto de soluciones, donde K era una constante no 
nula (pues K reemplaza a +e6). Pero observe que la función constante y = 1 (que en este ca- 
so corresponde a K = 0) también es una solución de la ecuación diferencial. La razón por la 
que perdimos esta solución puede rastrearse hasta una división entre y — 1 en el proceso de 
separación. (Véase en el problema 31 un ejemplo en que se pierde una solución y no puede 
recuperarse haciendo a la constante K = 0). 


Justificación formal del método 
Concluimos esta sección revisando el procedimiento de separación de variables en un marco 


de referencia más riguroso. La ecuación diferencial original (2) se puede escribir en la forma 


d 
10 AN =80). 


donde h(y) := 1/pG». Si H(y) y G(x) denotan antiderivadas (integrales indefinidas) de h(y) y 
2£(x), respectivamente, es decir, 


Hliy=h).  Cl)=edx. 
podemos cambiar la ecuación (10) por 


dy 


rÚN Gú. 


H(y) 
Por la regla de la cadena para la derivada, el lado izquierdo es la derivada de la función com- 
posición H(yGx)): 
y 
AO) = HZ 


Así, si y(x) es una solución de la ecuación (2), entonces H(yGx)) y G(x) son dos funciones de 
x que tienen la misma derivada. Por lo tanto, difieren por una constante: 


AD H(y))=G()+C. 


La ecuación (11) coincide con la ecuación (3), que fue deducida de manera informal, 
por lo que hemos verificado que esta última sirve para construir soluciones implícitas. 
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En los problemas 1 a 6, determine si la ecuación diferen- 
cial dada es separable. 


dy 


dy 
== == L , 
dE seníx + y). 
dy yea ds a A 
—= E K + A 
3. E 4 dí tln(s%) + 87 
2 ds s+l 


5. di si 
és (xy? + 317) dy — 2x dx =0. 


En los problemas 7 a 16, resuelva la ecuación. 


det EN 
de dx y dx ay 

dy dx 2 
9. 47 v(2 +sen x) 10. ria Ez] 

dy =S secTy 12 ¿Hu E | — 4u? 
MM. de 14 y? "dx E) 

Py Ya 2 
1. q =X 14. 2 = 340 + y) 
15 vldy+ ye senxdx=0. 


lx + oda + ey dy=0., 


En los problemas 17 a 26, resuelva el problema con va- 
lor inicial. 


17.y=xY"*01=y,  y(0)=3 
dy _ 2 = Y3 
18.0 rv hm. 0) = Va, 
dy 
19. 79 y Sen0, va) = 3. 
dy 324 4r +2 Es 
Wed 2y+1 UA 
d 
21 e = 2 Vy +1 0osx, ym) =0 
RS y(0) = 2 
a - 
NT Za cosy, v(0) = 7/4 
dy pe 
Mn E O 


ES 


Vydx + (1+0dy=0, y(0)=1. 


. Soluciones que no pueden expresarse en términos 


de funciones elementales. Como se analizó en los 
cursos de cálculo, ciertas integrales indefinidas (anti- 
derivadas) como f e” dx no pueden expresarse en 
términos finitos utilizando funciones elementales. 
Al encontrar una integral de este tipo mientras se re- 
suelve una ecuación diferencial, con frecuencia es 
útil usar la integración definida (integrales con límite 
superior variable). Por ejemplo, considere el proble- 
ma con valor inicial 


La ecuación diferencial se separa si dividimos entre 
y” y multiplicamos por dx. Integramos la ecuación 
separada de x =2 ax = x, y obtenemos 


AX] e A dy 
eto dx = a 
1—2 1=2 Y 


a 


1 
yin) y(2) 
Si tes la variable de integración y reemplazamos x; 
por x y yQ) por 1, entonces podemos expresar la so- 
lución del problema con valor inicial como 


la) = (a - fea) 


Utilice la integración definida para hallar una solu- 
ción explícita de los problemas con valores iniciales 
en (a)—(c). 

(a) dfax= e", y(0)=0. 
(b) dvfdax=e y ?,  yvM0)=1. 


(c) dy/de= Vi+senx(1+y9,  M0O=1. 


(d) Utilice un algoritmo de integración numérica 
(como la regla de Simpson, descrita en el apén- 
dice B) para aproximar la solución de la parte 
(b) en x = 0.5 con tres cifras decimales. 


28. 


29. 


30. 


Bosqueje la solución del problema con valor inicial 


dy 
A 


- y(0) =3 


y determine su valor máximo. 

Cuestiones de unicidad. En el capítulo 1 indica- 
mos que, en las aplicaciones, la mayor parte de los 
problemas con valor inicial tendrán una solución 
única. De hecho, la existencia de soluciones únicas 
era tan importante que establecimos un teorema de 
existencia y unicidad, el teorema 1 de la página 12. 
El método para ecuaciones separables nos puede dar 
una solución, pero podría no darnos todas las solu- 
ciones (véase también el problema 31). Para ilustrar 
esto, considere la ecuación dy/dx = yA, 

(a) Use el método de separación de variables para 

mostrar que 


E Ix : 32 
y= (2 + c) 


es una solución. 

Muestre que el problema con valor inicial dy/dx 
=p 0 y y(0) = 0 es satisfecho, para C = 0, por 
y = (21/32 para x =0. 

Muestre ahora que la función constante y = 0 
también satisface el problema con valor inicial 
dado en la parte (b). Por lo tanto, este problema 
con valor inicial no tiene una única solución. 
Por último, muestre que las condiciones del teo- 
rema 1 de la página 12 no se satisfacen. 


(b) 


(c) 


(d) 


(La solución y = 0 se perdió debido a la división en- 
tre cero en el proceso de separación). 

Como vimos en esta sección, la separación de la 
ecuación (2) de la página 40 requiere la división en- 
tre p(y), y esto puede esconder el hecho de que las 
raíces de la ecuación p(y) = O son en realidad solu- 
ciones constantes de la ecuación diferencial. 

(a) Para explorar estos hechos con detalle, separe la 

ecuación 


dy > 
y == De 
y deduzca la solución 
y=-1+ (4/6 =x+ CY. 
(b) Muestre que y = — 1 satisface la ecuación origi- 
nal dy/dx = (x— 3 + 1D. 


31. 


32. 
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(c) Muestre que no hay una elección de la constante 
C de modo que la solución de la parte (a) pro- 
duzca la solución y = —1. Así, perdemos la solu- 
ción y = — 1 al dividir entre (y + 1 A 

Intervalo de definición. Al analizar un problema 

con valor inicial dy/dx = f(x, y) con y(xo) = yo, no 

siempre es posible determinar el dominio de la solu- 
ción y(x) o el intervalo donde la función y(x) satis- 
face la ecuación diferencial. 

(a) Resuelva la ecuación dy/dx = xy?. 

(b) Proporcione en forma explícita las soluciones 
de los problemas con valores iniciales y(0) = 1; 
y(0) = 1/2; y(0) = 2. 

(c) Determine los dominios de las soluciones en la 
parte (b). 

(d) Como se vio en la parte (c), los dominios de las 
soluciones dependen de las condiciones inicia- 
les. Para el problema con valor inicial dy/dx = 
xy” con y(0) = a, a > 0, muestre que cuando a 
tiende a cero por la derecha, el dominio tiende 
a toda la recta real (—00, 00) y cuando a tiende a 
+oo, el dominio se reduce a un solo punto. 
Bosqueje las soluciones del problema con valo- 
res iniciales dy/dx = xy? con y(0) = a para a = 
+1/2, +1 y +2. 
Radioisótopos y detección de cáncer Un radio- 
isótopo utilizando en forma común para la detección 
de cáncer de mama es el tecnecio 99m. Este radio- 
núclido se agrega a una solución que, inyectada a un 
paciente, se acumula en los lugares cancerosos. Lue- 
go se detecta la radiación del isótopo y se localiza 
el sitio, usando cámaras gama y otros dispositivos 
tomográficos. 


(e) 


El tecnecio 99m decae radioactivamente, de acuerdo 
con la ecuación dy/dt = — ky, donde k = 0.1155/h. 
La corta vida del tecnecio 99m tiene la ventaja que 
su radioactividad no pone en peligro al paciente. 
Una desventaja es que el isótopo debe fabricarse en 
un ciclotrón. Como los hospitales no tienen ciclotro- 
nes, las dosis de tecnecio 99m deben ordenarse de 
antemano con los surtidores médicos. 

Suponga que debe administrarse una dosis de 5 
milicuries (mCi) de tecnecio 99m a un paciente. Es- 
time el tiempo de entrega desde el lugar de produc- 
ción hasta la llegada a la sala de tratamiento del hos- 
pital como 24 horas y calcule la cantidad del radion- 
úclido que debe solicitar el hospital para lograr ad- 
ministrar la dosis adecuada. 
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10L/min 7 
0.3 kg/L 


Capítulo 2 


Mezclas. Suponga que una solución salina con 0.3 
kg de sal por litro se introduce en un tanque que con- 
tenía originalmente 400 litros de agua y 2 kg de sal. 
Si la solución entra a razón de 10 litros/minuto, 
la mezcla se mantiene uniforme revolviéndola, y la 
mezcla sale con la misma razón, determine la masa 
de sal en el tanque después de 10 minutos (véase la 
figura 2.4). [Sugerencia: sea A el número de kilogra- 
mos de sal en el tanque, £ minutos después de iniciar 
el proceso y aplique el siguiente planteamiento 


razón de 
salida 


razón de 
entrada 


razón de 
incremento 4 


En la sección 3.2 se analizarán con más detalle los 
problemas de mezclas]. 


A(0) 
400L 


10 L/min 


A(0)=2 kg 


Figura 2.4 Representación esquemática de un problema de mezclas 


34. 


35. 


Ley de enfriamiento de Newton. De acuerdo con 
la ley de enfriamiento de Newton, si un objeto a tem- 
peratura T'se introduce en un medio con temperatura 
constante M, entonces la razón de cambio de T es 
proporcional a la diferencia de temperatura M — T. 
Esto produce la ecuación diferencial 
dT/dt = k(M — T). 
(a) Resuelva la ecuación diferencial en términos de T. 
(b) Un termómetro que marca 100*F se coloca en un 
medio con temperatura constante de 70%F, Des- 
pués de 6 minutos, el termómetro marca 80%F. 
¿Cuál es la lectura después de 20 minutos? 
(En la sección 3.3 aparecen más aplicaciones de la 
ley de enfriamiento de Newton). 
El plasma sanguíneo se almacena a 40%F, Antes de 
poder usarse, el plasma debe estar a 90%F. Al colocar 
el plasma en un horno a 120*F, se necesitan 45 mi- 
nutos para que éste se caliente hasta 90%F. Suponga 
que podemos aplicar la ley de enfriamiento de New- 
ton (problema 34). ¿Cuánto tiempo debe transcurrir 
para que el plasma se caliente hasta 90*F si la tem- 
peratura del horno se fija en (a) 100%F, (b) 140%F y 
(e) 80%F? 


36. 


37. 


38. 


39. 


Ecuaciones diferenciales de primer orden 


Un recipiente con agua hirviendo a 100*C se retira 
de una estufa en el instante £ = O y se deja enfriar en 
la cocina. Después de 5 minutos, la temperatura del 
agua ha descendido a 80*C y otros 5 minutos des- 
pués ha bajado a 65*C. Suponga que se aplica la ley 
de enfriamiento de Newton (problema 34) y deter- 
mine la temperatura (constante) de la cocina. 
Interés compuesto. Si P(t) es la cantidad de di- 
nero en una cuenta de ahorros que paga una tasa 
de interés anual de r% compuesto continuamente, 
entonces 


de_ 


de 7100? 


ten años. 


Suponga que el interés es de 5% anual, P(0) = 

$1000 y que no hay retiros. 

(a) ¿Cuánto dinero habrá en la cuenta después de 2 
años? 

(b) ¿En qué momento tendrá la cuenta $4000? 

(c) Si se agregan $1000 a la cuenta cada 12 meses, 
¿cuánto dinero habrá en la cuenta después de 3 E 
años? 

Caída libre. En la sección 2.1 analizamos un mo- 

delo para un objeto que cae hacia la Tierra. Si sobre 

el objeto sólo actúan la resistencia del aire y la gra- 
vedad, se observó que la velocidad v debe satisfacer 
la ecuación 


du 
Mm 
F 


a BS bu, 


donde m es la masa, g es la aceleración debida a la 
gravedad y b > 0 es una constante (véase la figura 
2.1). Sim = 100 kg, g = 9.8 m/s?, b = 5 kg/s y 
v(0) = 10 m/s, encuentre v(?). ¿Cuál es la velocidad 
límite (es decir, terminal) del objeto? 

Carrera del gran premio. El piloto A ha permane- 
cido 3 millas adelante de su archienemigo B durante 
cierto tiempo. A sólo 2 millas antes de la meta, el pi- 
loto A se quedó sin gasolina y comenzó a desacelerar 
a una razón proporcional al cuadrado de su veloci- 
dad restante. Una milla después, la velocidad del pi- 
loto A se había reducido exactamente a la mitad. Si la 
velocidad del piloto B permaneció constante, ¿quién 
ganó la carrera? 


Sección 2.3 Ecuaciones lineales 49 


MTS ECUACIONES LINEALES 


Un tipo de ecuación diferencial de primer orden que aparece con frecuencia en las aplicacio- 
nes es la ecuación lineal. Recuerde de la sección 1.1 que una ecuación lineal de primer or- 
den es una ecuación que se puede expresar en la forma 


mah =0x), 


donde a,(x), ay(x) y b(x) sólo dependen de la variable independiente x, no así de y. 
Por ejemplo, la ecuación 


sen — (cos x)y = (sen a 


es lineal, pues puede escribirse en la forma 


dl . 
(sen y + [cos alv =xósenx. 


Sin embargo, la ecuación 


d 
e + (sena)y! =e* +1 


no es lineal; no puede escribirse en la forma de la ecuación (1) debido a la presencia de los 
términos y* y y dy/dx. 

Hay dos situaciones por las que la solución de una ecuación diferencial lineal es casi in- 
mediata. La primera surge cuando el coeficiente ay(x) es idénticamente cero, ya que entonces 
la ecuación (1) se reduce a 


dy 
Q) ad = bx), 


que es equivalente a 


_ [ bkx) 
vía) = oa +€ 


[mientras a,(x) no se anule]. 

La segunda es menos trivial. Observe que si ay(x) fuese igual a la derivada de a(x), es 
decir, ag(x) = aj (x), entonces los dos términos del lado izquierdo de la ecuación (1) confor- 
man la derivada del producto a; (x)y: 


asldy” + aos =aríady + aitdy = Layla] 


Por lo tanto, la ecuación (1) se convierte en 


6 lala] ot) 
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y la solución es elemental nuevamente: 


vla) = 0 [fresas + c) . 


Pocas veces es posible reescribir una ecuación diferencial lineal de modo que se reduzca a 
una forma tan sencilla como (2). Sin embargo, podemos obtener la forma (3) multiplicando 
la ecuación original (1) por una función u(x) bien elegida. Tal función u(x) se llama entonces 
un “factor integrante” para la ecuación (1). La forma más sencilla consiste en dividir primero 
la ecuación original (1) entre a,(x) y escribirla en la forma canónica 


(4) + P()y = Qlx) 


donde P(x) = ap()/ar(x) y Q(x) = b0/arto. 
Ahora queremos determinar u(x) de modo que el lado izquierdo de la ecuación multipli- 
cada 


sea precisamente la derivada del producto u(x)y: 


try = zolo) = + tad. 


Es claro que para esto u debe satisfacer 
(6) up! =puP. 


Para hallar tal función, reconocemos que la ecuación (6) es una ecuación diferencial separa- 
ble, que podemos escribir como (1/L)du = PGodx. Al integrar ambos lados tenemos 


(xl 
2 PS ñ 


(1) ulx) 


Con esta elección' de UG), la ecuación (5) se convierte en 


A 
dx 


[akdy] = bdoto . 
que tiene la solución 


Ss 36)= O [urana + c : 


1 
lx 


¡Cualquier elección de la constante de integración en [P(x)dx producirá una 4 (x) adecuada. 
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En este caso, C es una constante arbitraria, de modo que (8) proporciona una familia a un pa- 
rámetro de soluciones de (4). Esta forma se conoce como la solución general de (4). 
Podemos resumir el método para resolver ecuaciones lineales como sigue. 


MÉTODO PARA RESOLVER ECUACIONES LINEALES 


(a) Escriba la ecuación en la forma canónica 


En 


+ rldy = 0) - 


(b) Calcule el factor integrante U1(x«) mediante la fórmula 
px) = exp | Poor e 


(c) Multiplique la ecuación en forma canónica por u(x) y, recordando que el lado 


izquierdo es precisamente - [160], obtenga 
e 


dy 


px), + Ploduboy = lol). 
d 
lx) = Ol). 


(d) Integre la última ecuación y determine y dividiendo entre U(x) para obtener (8). 


EJEMPLO 1 Determine la solución general de 


ldy 2y 
(9) =-—— GER, Ad, 


3 
xdx  x? 


SOLUCIÓN Para escribir esta ecuación lineal en forma canónica, multiplicamos por x para obtener 


dy 2 4 
(10) ER TY = XCOSA 


x 
En este caso, P(x) = —2/x, de modo que 


[rtoa:= [Zac = 2101 


Así, un factor integrante es 


pala ES PS == ¿má E 17? ñ 


Al multiplicar la ecuación (10) por u(x) tenemos 


dy O 
qa 2 Cy =COSX, 
LL 


d 2 = 
e y) sOSxX. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Ahora integramos ambos lados y despejamos y para obtener 


e 
l 


x ?%y= Jeos.x disen +C€, 


(11) y= xbsenx + Cxó. 


Se verifica fácilmente que esta solución es válida para toda x > O. En la figura 2.5 bosqueja- 
mos las soluciones para diversos valores de la constante Cen (11). m 


Figura 2.5 Gráfica de y = 1?2senx + Cx? para cinco valores de la constante C 


En el siguiente ejemplo analizaremos una ecuación lineal que surge en el estudio del de- 
caimiento radiactivo de un isótopo. 


Una roca contiene dos isótopos radiactivos, RA, y RA), que pertenecen a la misma serie ra- 
diactiva; es decir, RA, decae en RA), quien luego decae en átomos estables. Suponga que la 
tasa con la que RA; decae en RA, es 50e'% kg/s. Como la razón de decaimiento de RA) es 
proporcional a la masa presente y(t) de RA,, la razón de cambio de RA, es 


=, = razón de creación — razón de decaimiento , 


Jr A 10 
12) 7 MOS 


donde k > 0 es la constante de decaimiento. Si k = 2/s e inicialmente y(0) = 40 kg, determi- 
ne la masa y(t) de RA) para 1 = 0. 


La ecuación (12) es lineal, de modo que comenzamos escribiéndola en forma canónica 


dy 
as Hr2ay=s0e 0%, y(0)=40. 


donde hemos sustituido k = 2 e incluido la condición inicial. Ahora vemos que P(t) = 2, de 
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modo que j P(Ddt = fa dt = 21. Así, un factor de integración es (1) = e”. Al multiplicar la 
ecuación (13) por u(t) obtenemos 


dy 


a o O 


e 


dy 21 = 81 
qe y) 50e 


Al integrar ambos lados y despejar y, tenemos 


ey = Epa 41€, 


ES 20 VA 


Al sustituir £ = 0 y y(0) = 40 se tiene 


2 As rol DD 
40 = qt + Ce ZE» 


de modo que C = 40 + 25/4 = 185/4. Así, la masa y(t) de RA, en el instante £ está dada por 


(14 y) = (55). - (E) , 120. um 


EJEMPLO 3 Para el problema con valor inicial 
gq y ky= Vlitcosx  y(l)=4, 


determinar el valor de y). 


SOLUCIÓN — El factor integrante para la ecuación diferencial es, por la ecuación (7), 


pla) = ¿a 


La forma (8) de la solución general se lee 
ya) = e * (fevi + costx de + e) A 


Sin embargo, esta integral indefinida no se puede expresar en términos finitos con funciones 
elementales (recuerde una situación similar en el problema 27 de los ejercicios 2.2). Puesto 
que podemos usar algoritmos numéricos como la regla de Simpson (apéndice B) para reali- 
zar la integración definida, pasamos a la forma (5), que en este caso se lee 


[e*y] =e Vl+cosí, 


E 
+ 
Ñ 
170] 
II 
a 
Ba 
e 
pas 
LS 
pi 
| 
a 
e 
paa 
= 
Ear 
Il 
+ 
1 
159] 
ES 
= 
dr 
+ 
Le] 
jm] 
Ao 
= 
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Al insertar el valor de y(1) y despejar, expresamos 


v(2) = e +14) + e? | Ce VIE cosix dx. 


Con la regla de Simpson tenemos que la integral definida es aproximadamente 4.841, de 
modo que 


y(2) = 4e | + 484le 7? = 2127. -_m 


En el ejemplo 3 no tuvimos dificultad en expresar la integral para el factor integrante 
u(e) = e? 1 = ¿*, Es claro que habrá situaciones en que esta integral no pueda expresarse 
mediante funciones elementales. En tales casos, deberemos recurrir a un procedimiento nu- 
mérico como el método de Euler (sección 1.4) o una implantación “cíclica anidada” de la 
regla de Simpson. En el problema 27 se invita al lector a explorar tal posibilidad. 

Como hemos establecido fórmulas explícitas para las soluciones de las ecuaciones dife- 
renciales lineales de primer orden, obtenemos como consecuencia una demostración directa 
del siguiente teorema. 


EXISTENCIA Y UNICIDAD DE LA SOLUCIÓN 


Teorema 1. Supóngase que P(x) y O(x) son continuas en un intervalo (a, b) que 
contiene al punto xy. Entonces para cualquier elección del valor inicial yy, existe una 
única solución y(x) en (a, b) al problema de valor inicial 


(15) Aa + Plalr = 010), ylxo) = yo - 


De hecho, la solución es dada por (8) para un valor adecuado de C. 


Los aspectos esenciales de la demostración del teorema 1 aparecen en las deliberaciones 
que conducen a la ecuación (8); el problema 34 proporciona los detalles. Este teorema difie- 
re del teorema 1 de la página 12 en que para el problema lineal con valor inicial (15) tene- 
mos la existencia y unicidad de la solución en todo el intervalo (a, b), en vez de algún inter- 
valo menor no determinado con centro en xp. 

La teoría de las ecuaciones diferenciales lineales es una rama importante de las matemá- 
ticas, no sólo porque estas ecuaciones aparecen en las aplicaciones, sino también por la ele- 
gante estructura que está asociada con ellas. Por ejemplo, las ecuaciones lineales de primer 
orden siempre tienen una solución general que está determinada por la ecuación (8). En los 
problemas 28 y 36 se describen otras propiedades de las ecuaciones lineales de primer orden. 
Las ecuaciones lineales de orden superior se analizan en los capítulos 4, 6 y 8. 


En los problemas 1 a 6, determine si la ecuación dada es 


d. y 
separable, lineal, ninguna o ambas. EN E + Px=s8ent. 4d. 31 = a + ylní. 
dy _ dx a 2 dy _ dr 3 

LR cos = yo 2. ue. 5. (P+ 07 =y1 y. 6. 3r= 5 er. 


En los problemas 7 a 16, obtenga la solución general de 
la ecuación. 


dy 3 dy Y 
poy=e", |. ==+20 +1. 
La v=é 8. x+l 

dr dy sE 

e =4 Ñ e — + P=x 
9, ga Pr enó sec O 10 7 2Y= x 

dy 2, dx 
1. (1+y+Ud—dy=0. 12. q = e dy 
13. E E. 

dy 
Ma 
E AY XT = Xx Xx. 

2 e _ 

15. (x rd 
dy 
16. (24 1) +2 1 day. 


En los problemas 17 a 22, resuelva el problema con va- 
lor inicial. 


17. 


18. 


19, 


20. 


21. 


22, 


23. 


24. 


de y 

A E A 1d ñ == ==] 

At y) =e 

o => 

an +ádi—e O, y(0) 3 

3dx E ES 

Pa PS, x(2)=0. 

dy  3y Ml o 

a As yb) =1. 
(a . = 2x z, 

COS Xx de ysent — COSTY , 

[ad _ -15V27? 

"a > 

NÓ e 

TT YCUOSX= XAS5COAN, y 2 = A 


Decaimiento radiactivo. En el ejemplo 2, supon- 
ga que la razón con la que RA; decae a RA) es 40e 2" 
kg/s y que la constante de decaimiento para RA) es k = 
5/s. Determine la masa y(1) de RA) para 10 si ini- 
cialmente y(0) = 10 kg. 

En el ejemplo 2, la constante de decaimiento para el 
isótopo RA; era 10/s, lo que se expresa en el expo- 
nente del término de la razón 50e '%kg/s. Cuando 
la constante de decaimiento para RA, es k = 2/s, 


[O 


25. 


26. 


27. 
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vemos que en la fórmula (14) para y, el término 

(185/4)e? domina a partir de cierto momento 

(tiene mayor magnitud para t grande). 

(a) Vuelva a resolver el ejemplo 2 considerando k = 
20/s. En este caso, ¿cuál término de la solución 
domina a partir de cierto momento? 

(b) Vuelva a resolver el ejemplo 2 considerando k = 
10/s. 


(a) Use la integración definida para mostrar que la 
solución del problema con valor inicial 
dy 
== + e A = 
FAL, st, 


se puede expresar como 


vlx) le +| a) , 
2 


(b) Utilice la integración numérica (como la regla 
de Simpson del apéndice B) para aproximar la 
solución en x = 3. 


Utilice la integración numérica (como la regla de 
Simpson del apéndice B) para aproximar la solución 
en x = 1 del problema con valor inicial 

dy sen 2x 

dx 21 Fs) yo) 
Garantice que su aproximación tiene una precisión 
de tres dígitos. 


SS, 0, 


Considere el problema con valor inicial 
Ly 
+ VL+senxy=x, y(0) 


Utilice la integración definida para mostrar que 
el factor integrante para la ecuación diferencial 
se puede escribir como 


plo = ol. WI +sentt 4) 


y que la solución del problema con valor inicial es 


=2. 
(a) 


1 Xx 
q Js 
(b) Obtenga una aproximación de la solución en 
x = l usando la integración numérica (como la 
regla de Simpson del apéndice B) en un ciclo ani- 
dado para estimar los valores de 4(x), y con ello, 
el valor de 


; 


uls)s ds. 
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28. 


29. 


30. 


2 (e) 


Capítulo 2 


[Sugerencia: Primero utilice la regla de Simp- 
son para aproximar u(x) enx =0.1,0.2,...,l. 
Luego utilice estos valores y aplique la regla de 
Simpson de nuevo para aproximar E u(s)s ds]. 
Utilice el método de Euler (sección 1.4) para 
aproximar la solución en x = 1, con tamaños del 
paso h = 0.1 y 0.05. 

(Es muy difícil comparar directamente los méritos 
de ambos esquemas numéricos en (b) y (c), pues ha- 
bría que tomar en cuenta la cantidad de evaluaciones 
funcionales en cada algoritmo, así como las precisio- 
nes inherentes). 


Múltiplos constantes de soluciones. 
(a) Muestre que y = e * es una solución de la ecua- 
ción lineal 


di 
(16) ¿+y=0, 


y y = x! es una solución de la ecuación no lineal 


dy 


GA iS 
17 É+y=0. 


(b) Muestre que para cualquier constante C, Ce *es 
una solución de la ecuación (16), mientras que 
Cx”! es una solución de la ecuación (17) sólo 


cuando C=001. 


(c) Muestre que para cualquier ecuación lineal de la 
forma 
se + Play =0 
de , 


si Y(x) es una solución, entonces para cualquier 
constante C, la función Cy(x) también es una so- 
lución. 
Use su ingenio para resolver la ecuación 
dy 1 
de e" 42x" 
[Sugerencia: Los papeles de las variables depen- 
diente e independiente pueden invertirse]. 


Ecuaciones de Bernoulli. La ecuación 


dy A 
— += 
de y AY 


(18) 
es un ejemplo de una ecuación de Bernoulli. (En la 
sección 2.6 se analizan con más detalle las ecuacio- 
nes de Bernoulli). 


(a) Muestre que la sustitución v = y reduce la 


ecuación (18) a la ecuación 


ed: 


a e 


31. 


32. 


Ecuaciones diferenciales de primer orden 


(b) Despeje uv en la ecuación (19). Luego haga la 
sustitución v = y? para obtener la solución de 
la ecuación (18). 


Coeficientes discontinuos. Como veremos en el 
capítulo 3, hay ocasiones en que el coeficiente P(x) 
de una ecuación lineal no es continuo debido a la 
existencia de discontinuidades de salto. Por fortuna, 
aun en este caso obtenemos una solución “razona- 
ble”. Por ejemplo, considere el problema con valor 
inicial 


dy _ 
a tPEy=x"x. y0)=1 
donde 
O Vesxr=2, 
rl, yd, 


(a) Determine la solución general para 0 =x=2, 
(b) Elija la constante en la solución de la parte (a) 
de modo que se satisfaga la condición inicial. 

(c) Determine la solución general para x > 2. 

(d) Ahora seleccione la constante en la solución ge- 
neral de la parte (c) de modo que la solución de 
la parte (b) y la solución de la parte (c) coinci- 
dan en x = 2. Al pegar las dos soluciones, pode- 
mos obtener una función continua que satisface 
la ecuación diferencial en x = 2, punto donde su 
derivada no está definida. 

Bosqueje la gráfica de la solución desde x = O 
hasta x = 5. 


(e) 


Términos de forzamiento discontinuos. Hay oca- 
siones en que el término de forzamiento O(x) en una 
ecuación lineal deja de ser continuo debido a la apari- 
ción de las discontinuidades de salto. Por fortuna, aun 
en este caso podemos obtener una solución razonable 
imitando el procedimiento que se analizó en el pro- 
blema 31. Utilice este procedimiento para hallar la so- 
lución continua del problema con valor inicial 


dy ; 
+29 = 06), 0=0, 
donde 
a 2, Ós1=3, 
o (3: x>3 


Bosqueje la gráfica de la solución desde x = O hasta 
x=7, 


33. Puntos singulares. 


34 


Los valores de x para los que 
P(x) en la ecuación (4) no está definida, se llaman 
puntos singulares de la ecuación. Por ejemplo, x = 
0 es un punto singular de la ecuación xy” + 2y = 3x, 
pues al escribir la ecuación en forma canónica, y' + 
Q/0)y = 3, vemos que P(x) = 2/x no está definida 
en x = O. En un intervalo que contenga un punto 
singular, las preguntas de existencia y unicidad de la 
solución quedan sin responder, pues el teorema 1 no 
puede aplicarse. Para mostrar el comportamiento po- 
sible de las soluciones cerca de un punto singular, 
considere las siguientes ecuaciones. 


(a) Muestre que xy” + 2y = 3x sólo tiene una solu- 
ción definida en x = O. Muestre entonces que el 
problema con valor inicial dado por esta ecua- 
ción y la condición inicial y(0) = yy tiene una 
única solución cuando yy = 0 y no tiene solucio- 
nes cuando yy + 0. 

(b) Muestre que xy” — 2y = 3x tiene una infinidad 
de soluciones definidas en x = O. Luego muestre 
que el problema con valor inicial dado por esta 
ecuación y la condición inicial y(0) = O tiene 
una infinidad de soluciones. 

Existencia y unicidad. Bajo las hipótesis del teo- 

rema 1, demostraremos que la ecuación (8) propor- 

ciona una solución de la ecuación (4) en (a, b). Po- 
demos entonces elegir la constante C de la ecuación 

(8) de modo que se resuelva el problema con valor 

inicial (15). 

(a) Muestre que como P(x) es continua en (a, b), en- 
tonces u(x) está definida en (7) y es una fun- 
ción continua y positiva que satisface du/dx = 
Pu) en (a, b). 

(b) Como 


de idol 00 . 


verifique que la y dada en la ecuación (8) satisfa- 
ce la ecuación (4), derivando ambos lados de la 
ecuación (8). 

(c) Muestre que si j HODO(G) dx es la antiderivada 
cuyo valor en xy es O (es decir, [A u(dO(Ndt) y 
elegimos C como you), se satisface la condi- 
ción inicial y(xp) = Yo- 

(d) Parta de la hipótesis de que y(x) es una solución 
del problema con valor inicial (15) y muestre que 
el análisis que condujo a la ecuación (8) implica 
que y(x) debe cumplir la ecuación (8). A conti- 
nuación justifique que la condición inicial en 
(15) determina la constante C de manera única. 


35. Mezclas. 


SL/min___, 
0.2 kg/L 


5 L/min 
0.2 kg/L 


36. Variación de parámetros. 
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Suponga que una solución salina con 2 kg 
de sal por litro se introduce en un tanque que contie- 
ne inicialmente 500 litros de agua y 50 kg de sal. La 
solución entra al tanque a razón de 5 litros/minuto. 
La mezcla se mantiene uniforme revolviéndola, y sa- 
le del tanque a razón de 5 litros/minuto (véase la fi- 
gura 2.6). 


A(0) 
500 L 


A(0) =5 kg 5 L/min 


Figura 2.6 Problema de mezclas con razones de flujo idénticas 


(a) Determine la concentración, en kilogramos/li- 
tro, de la sal en el tanque después de 10 minutos. 
[Sugerencia: Sea A el número de kilogramos de 
sal en el tanque, £ minutos después de iniciar el 
proceso; use el hecho de que 


razón de 
salida. 


razón de 
entrada 


razón de 
incremento en A 


En la sección 3.2 se analizan con más detalle los 
problemas de mezclas]. 

(b) Después de 10 minutos, aparece un derrame en 
el tanque y comienza a salir del tanque otro litro 
por minuto (véase la figura 2.7). ¿Cuál será la 
concentración, en kilogramos/litro, de sal en el 
tanque después de 20 minutos a partir del inicio 
del derrame? [Sugerencia: Use el método que se 
analizó en los problemas 31 y 32]. 


A(t) 


ME, 


A(10)=? kg 


5 L/min 


dl 


1 L/min 


Figura 2.7 Problema de mezclas con razones de flujo distintas 


He aquí otro procedi- 
miento para resolver ecuaciones lineales, particu- 
larmente útil para ecuaciones lineales de orden 
superior, el método de variación de parámetros. Se 
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basa en la idea de que al conocer tan sólo la forma de 
la solución, podemos sustituirla en la ecuación dada 
y hallar el valor de todas las incógnitas. Aquí ilustra- 
mos el método para las ecuaciones de primer orden 
(en las secciones 4.6 y 6.4 aparece la generalización a 
ecuaciones de orden superior). 


(a) Muestre que la solución general de 


+ plajy = 063) 


tiene la forma 

yx) = Cyulx) + yola) 

donde y, es una solución de la ecuación (20) 
cuando Q(x) = 0, C es una constante, y yp(x) = 
v(x)y, (0) para una función adecuada v(x). [Suge- 
rencia: Muestre que podemos considerar y, = 
ua) y luego utilice la ecuación (8)]. 

Al conocer esta forma, podemos determinar 
la función incógnita y, resolviendo una ecuación 
separable. Después, una sustitución directa en la 
ecuación original dará una ecuación sencilla don- 
de puede hallarse v. 

Aplique este procedimiento para determinar la 
solución general de 


Q0) 


a y 
Pre dd x>0 


, 


Q1) 


completando los siguientes pasos: 
Determine una solución no trivial y, de la ecua- 
ción separable 


(b) 


A >0 
(Q2) IAS Xx ] 
(c) Suponiendo que (21) tiene una solución de 


la forma y,(0) = vb)y¿(Q0), sustituya esto en la 


“ITA” ECUACIONES EXACTAS 


37. 


38. 


39. 


Ecuaciones diferenciales de primer orden 


ecuación (21) y simplifique para obtener v'(x) = 
1 yoo» 
(d) Ahora, integre para obtener v(x). 
(e) Verifique que y(x) = Cyp(a) + vb)y,(x) es una 
solución general de (21). 
Secreción de hormonas. Con frecuencia, la secre- 
ción de hormonas en la sangre es una actividad pe- 
riódica. Si una hormona se secreta en un ciclo de 24 
horas, entonces la razón de cambio del nivel de la 
hormona en la sangre se puede representar mediante 
el problema con valor inicial 
E = a — fcos 5 
donde x(+) es la cantidad de la hormona en la sangre 
en el instante £, QL es la razón promedio de secreción, 
B es la cantidad de variación diaria en la secreción y 
kes una constante positiva que refleja la razón con la 
que el cuerpo elimina la hormona de la sangre. Si QU. = 
PB=1,k=2 y xy = 10, halle x(2). 
Utilice la técnica de separación de variables para de- 
ducir la solución (7) de la ecuación diferencial (6). 


—= kx, 0) =x0. 


La temperatura T (en unidades de 100%F) de un sa- 
lón de clases de una universidad en un día frío de in- 
vierno varía con el tiempo £ (en horas) de acuerdo 
con 


ELLOS le a 
d =T, 


si el calefactor está encendido. 
si el calefactor está apagado. 


Suponga que T =0 a las 9 A.M., que el calefactor es- 
tá encendido de las 9 a las 10 A.M., apagado de las 10 
alas 11 A.M., encendido de 11 a 12 de mediodía, y 
así sucesivamente por el resto del día. ¿A qué tempe- 
ratura estará el salón a mediodía? ¿Y a las 5 P.m.? 


Suponga que la función matemática F(x, y) representa cierta cantidad física, como la tempera- 
tura, en una región del plano (x, y). Entonces, las curvas de nivel de F, donde F(x, y) = constan- 
te, pueden interpretarse como isotermas en un mapa del clima, como se muestra en la figura 2.8. 
¿Cómo se calcula la pendiente de la tangente a una curva de nivel? Fácil: como F(x, y) = 
constante en la curva de nivel, la diferencial total de F a lo largo de la curva es igual a cero: 


_0F oF 
(1 Ox Jg 


dFlx, y = dx + yd =0. 
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502 
602 


702 
80? 
902 


Figura 2.8 Curvas de nivel de F(x, y) 


Así, la ecuación para su pendiente f(x, y) en el punto (x, y) está dada por 


dy ar far 


0) en =flx, y) > —aFfoy 
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Como la ecuación (2) tiene la forma de una ecuación diferencial, podríamos invertir 
esta lógica y obtener una técnica muy sencilla para resolver algunas ecuaciones diferencia- 
les. Después de todo, cualquier ecuación diferencial de primer orden dy/dx = f(x, y) se pue- 


de escribir en la forma diferencial 


(3) Mx y)dx + Nx, y)dy =0 


(de varias formas). Ahora, si el lado izquierdo de la ecuación (3) se puede identificar como 


una diferencial total: 


MÍx, y) dx + Mix, y dy = da + q == dEl, y) nl 
entonces sus soluciones están dadas (de manera implícita) por las curvas de nivel 
Fla y =C€C 
para una constante arbitraria C. 
EJEMPLO 1  Resuelva la ecuación diferencial 


d_ 241 


dx 2xy 
SOLUCIÓN - Algunas de las opciones de formas diferenciales que corresponden a esta ecuación son 
(2xy? + l)dx + 2xXvdy=0, 


2xy? +1 


= xr +dy= 0, 
2x%y 
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Sin embargo, la primera forma es mejor para nuestros fines, pues es una diferencial total de 
la función F(x, y) =4Y? + x: 


(29? + Dax + 2x%y dy = d «y? + x] 
E 


Pu E 
ro + xddx + ay 7 + xJdy . 


Así, las soluciones están dadas de manera implícita por la fórmula 12y? + x = C. Véase la 
figura 2.9. Mm 


Figura 2.9 Soluciones del ejemplo 1 


A continuación presentamos algo de terminología. 


FORMA DIFERENCIAL EXACTA 


Definición 2. La forma diferencial M(x, y)dx + N(x, y)dy es exacta en un rectán- 
gulo R si existe una función F(x, y) tal que 


(4) boy) = Mx, y) y ay 00) = Nix, y) 

para toda (x, y) en R. Es decir, la diferencial total de F(x, y) satisface 
dElx, y) = Mx, yidx + Nix, y)dy . 

Si M(x, yidx + N(x, y)dy es una forma diferencial exacta, entonces la ecuación 
Mx, y)dx + Mx, yidy =0 


es llamada ecuación exacta. 
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Como es de sospechar, en las aplicaciones es raro que una ecuación diferencial se pre- 
sente en la forma diferencial exacta. Sin embargo, el procedimiento de solución es tan rápido 
y sencillo para estas ecuaciones que les dedicaremos la presente sección. Del ejemplo 1, 
vemos que necesitamos (1) un criterio para determinar si una forma diferencial M(x, y)dx + 
N(x, y)dy es exacta y, en tal caso, (ii) un procedimiento para determinar la propia función 
F(x, y). 

El criterio para la exactitud surge de la siguiente observación. Si 


9F 
dy 


MÍx, y)dx + Nx, vidy = dx + —dy, 


entonces el teorema de cálculo relativo a la igualdad de las derivadas parciales mixtas con- 
tinuas 


20D 
dy dx dx dy 


indica una “condición de compatibilidad” sobre las funciones M y N: 


De hecho, el teorema 2 indica que la condición de compatibilidad también es suficiente para 
que una forma diferencial sea exacta. 


CRITERIO DE EXACTITUD 


Teorema 2. Suponga que las primeras derivadas parciales de M(x, y) y N(x, y) 
son continuas en un rectángulo R. Entonces 


MÍx, y)dx + N(x, y)dy =( 
es una ecuación exacta en R si y sólo si la condición de compatibilidad 


(5) a y) = My) 


se cumple para toda (x, y) en R.* 


Antes de realizar la demostración del teorema 2, observe que en el ejemplo 1 la forma 
diferencial que condujo a la diferencial total fue 


(2xy? + Dax + Qréyidy =0. 


Nota histórica: Este teorema fue demostrado por Leonhard Euler en 1734. 
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Confirmamos fácilmente las condiciones de compatibilidad: 


eN = y +) =4xy 
IN 0 
ar a Y) = y 


También es claro el hecho de que las otras formas diferenciales consideradas, 


| 2 y 
— a Hi dy=0, dx += dy=0, 
xy 2xy* 


no satisfacen las condiciones de compatibilidad. 


Demostración del teorema 2. El teorema tiene dos partes: la exactitud implica compa- 
tibilidad y la compatibilidad implica exactitud. En primer lugar, hemos visto que si la ecuación 
diferencial es exacta, entonces los dos miembros de la ecuación (5) son simplemente las se- 
gundas parciales mixtas de una función F(x, y). Como tales, su igualdad queda garantizada 
por el teorema de cálculo que afirma que las segundas parciales mixtas son iguales si son 
continuas. Como la hipótesis del teorema 2 garantiza esta última condición, la ecuación (5) 
queda justificada. 

En vez de proceder con la demostración de la segunda parte del teorema, deduciremos 
una fórmula para una función F(x, y) que satisfaga 9F/09x = M y 9F/0y = N. Al integrar la 
primera ecuación con respecto de x tenemos 


0 Fx) = [Mart alo). 


Observe que en vez de utilizar C para representar la constante de integración, hemos escrito 
g(y). Esto se debe a que y se mantiene fija al integrar con respecto de x, y por tanto nuestra 
“constante” podría depender de y. Para determinar g(y), derivamos ambos lados de (6) con 
respecto a y para obtener 


a da 
o. Fay Jm ya 0. 
Como g sólo es función de y, podemos escribir 92/0y = g' (y) y despejar a g' (y) en (7) para 
obtener 


Como 09F/0y = N, esta última ecuación se convierte en 
, o 
(S) 8 (3) = Mx, y) — en Pts yldx . 


Observe que aunque el lado derecho de (8) indica una posible dependencia de x, las aparicio- 
nes de esta variable deben cancelarse, pues el lado derecho g'(y) sólo depende de y. Al inte- 
grar (8) podemos determinar g(y) salvo una constante numérica, y por tanto podemos deter- 
minar la función F(x, y) salvo una constante numérica, a partir de las funciones M(x, y) y 
N(x, y). 

Para concluir la demostración del teorema 2, necesitamos mostrar que la condición (5) 
implica que M dx + N dy =0 es una ecuación exacta. Hacemos esto exhibiendo una función 
F(x, y) que satisface 9F/0x = M y 9F/0y = N. Por fortuna, no tenemos que ir lejos para en- 
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contrar tal función. El análisis en la primera parte de la demostración sugiere a (6) como can- 
didato, donde g'(y) está dada por (8). A saber, definimos F(x, y) como. 


xXx 


O Ry= | minar, 
donde (xo, yo) es un punto fijo en el rectángulo R y g(y) queda determinada, salvo una cons- 
tante numérica, por la ecuación 


(10) — g0)=Mx y) > | Mía, yde. 

Antes de continuar, debemos responder una pregunta extremadamente importante re- 
lativa a la definición de F(x, y): ¿cómo podemos estar seguros (en esta parte de la demos- 
tración) que g' (y), dada en la ecuación (10), es en realidad una función que sólo depende 
de y? Para mostrar que el lado derecho de (10) es independiente de x (es decir, que las apa- 
riciones de la variable x se cancelan), basta mostrar que su derivada parcial con respecto 
de x es igual a cero. Aquí es donde se utiliza la condición (5). Dejamos al lector este cálcu- 
lo y la verificación de que F(x, y) satisface las condiciones (4) (véanse los problemas 35 
y 36). Mm 


La construcción en la demostración del teorema 2 proporciona en realidad un procedi- 
miento explícito para resolver ecuaciones exactas. Recapitulemos y veamos algunos ejem- 
plos. 


MÉTODO PARA RESOLVER ECUACIONES EXACTAS 


(a) Si M dx + N dy = 0 es exacta, entonces 0F/9x = M. Integre esta última ecua- 
ción con respecto de. x para obtener 


A 
AA M(x y)dx + g(y). 


(b) Para determinar g(y), calcule la derivada parcial con respecto de y de ambos la- 
dos de la ecuación (11) y sustituya N en vez de 9F/0y. Ahora podemos hallar 


8"). 

(c) Integre g' (y) para obtener g(y) salvo una constante numérica. Al sustituir g(y) 
en la ecuación (11) se obtiene F(x, y). 

(d) La solución de M dx + N dy = 0 está dada de manera implícita por 


F(x, y) =C. 


(En forma alternativa, partiendo de 9F/9y = N, la solución implícita se puede 
determinar integrando primero con respecto de y; véase el ejemplo 3). 


EJEMPLO 2 Resolver 
(12) (2xy — secóxjdx + (17 + 2y)dy =0. 


SOLUCIÓN En este caso, M(x, y) = 2xy — secóx y N(x, y) = 4% + 2y. Como 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


la ecuación (12) es exacta. Para determinar F(x, y), comenzamos integrando M con res- 
pecto de x: 


(3) Ho)= | (0 > setaet al) 
= xy—tnx+ ely). 


A continuación consideramos la derivada parcial de (13) con respecto de y y sustituimos 
x + 2y en vez de N: 


a 
dy 
e 


(x, y) = Mx, y) , 


Así, g'(y) = 2y, y como la elección de la constante de integración no es importante, pode- 
mos considerar que g(y) = y?. Por tanto, de (13), tenemos que F(x, y) = 2y — tan x + y? y 
la solución de la ecuación (12) está dada de manera implícita porx%y — tanx+y?=C. 1 


Observación. El procedimiento para resolver ecuaciones exactas requiere varios pasos. 
Como verificación de su trabajo, observe que al despejar g' (y) debemos obtener una función 
que sea independiente de x. Si esto no ocurre, entonces habrá un error en alguna parte de los 


cálculos de F(x, y) o al calcular 9M/0y o 9N/0x. 
Al construir F(x, y), podemos integrar primero N(x, y) con respecto a y para obtener 
a) Fla) = [Me ylay +0) 
y luego hallar h(x). Ilustramos este método alternativo en el siguiente ejemplo. 
Resolver 
(15) — (1 +e%y + xe%y)jdx + [xe" + 2dy=0. 


En este caso, M = 1 + ey + xety y N= xe* + 2. Como 


om _ 
dy 


_ AN 


XK x 
ed + xe?= . 
óx 


la ecuación (15) es exacta. Si ahora integramos N(x, y) con respecto de y, obtenemos 
Hu) = [ue + Day + ho) =xe9 + 23 + Ho) 


Al considerar la derivada parcial con respecto de x y sustituir en M, obtenemos 


Sly) = M(s Y) 


ey +xety+ hd) =1+ey+xe y. 
Así, h' (x) = 1, de modo que consideramos h(x) = x. En este caso, F(x, y) = xe ty + 2y + x, 


y la solución de la ecuación (15) está dada de manera implícita por xe*y + 2y + x = C. En 
este caso, podemos despejar y para obtener y = (C — /Q + xe*). m 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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Observación. Como podemos utilizar cualquier procedimiento para hallar F(x, y), puede 
valer la pena analizar cada una de las integrales Jm (x, y)dx y JN(x, y)dy. Si una es más fácil 
de evaluar que la otra, esto sería razón suficiente para preferir un método sobre el otro. [El 
lector escéptico puede tratar de resolver la ecuación (15) integrando primero M(x, y)]. 


Mostrar que 


(16) — (x + 3xósenyidx + (x*cos yidy =0 


1 


no es exacta, pero que al multiplicar esta ecuación por el factor x* se obtiene una ecuación 


exacta. Utilizar este hecho para resolver (16). 


En la ecuación (16), M = x + 3x%sen y y N = x%cos y. Como 


en = 3x%cos y * dicos y= - . 


la ecuación (16) no es exacta. Al multiplicar (16) por el factor x", obtenemos 
(17) (1 + 3xósenyidx + (xicos y)hdy =0 . 


Para esta nueva ecuación, M = 1 + 3x7sen y y N = x*cos y. Si verificamos la exactitud, tene- 
mos que 

dM 2 ON 

— = da teos y ==, 

dy y dx 
y por tanto, (17) es exacta. Al resolver (17), vemos que la solución está dada de manera im- 
plícita como x + sen y = C. Como las ecuaciones (16) y (17) sólo difieren por el factor x, 
entonces cualquier solución de una será solución de la otra, siempre que x + O. Por tanto, la 


solución de la ecuación (16) está dada de manera implícita por x + A'sen y =C. Mm 


En la sección 2.5 analizaremos algunos métodos para determinar factores que, como x 


1 


en el ejemplo 4, cambien las ecuaciones inexactas por ecuaciones exactas. 


En los problemas 1 a $, clasifique la ecuación como se- 
parable, lineal, exacta, o ninguna de las anteriores. Ob- 
serve que algunas ecuaciones pueden tener más de una 
clasificación. 


Lo (y + cos de — dy =0 . 

2 (0% —2nartdy=0. 

3. (ye + 2addx + (xe*” — 2y dy =0. 

4. V—2y- yv dx+ (3 + 2x—xdy=0. 


5. y dx + [2xy + cos yidy=0 . 


6. xvdi+dy=0. 
7. Bdr+ (37-06 Id0=0. 
3. [2x + y cos(ay) ]dx + [x coslxy) — 2y ]dy =0. 


En los problemas 9 a 20, determine si la ecuación es 
exacta. Si lo es, resuélvala. 


9. (2xy + Ddx + ( — 1dy=0. 
10. (20 + yde + (x —2ydy=0. 
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11. 
12. 
13. 
14. 
15, 
16. 
17. 
18. 


6 


=] 


19. 


20, 
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(cos xcos y + 2x)dx — (senxseny + 2yidy =0. 
Lerseny — 30%) dx + [ecos y + y PI dy =0. 
(1/y) dy + (1 + In yidr=0 . 
ely— d+ (1+e)dy=0. 
cos € dr — (rsenó — e9da =0 . 
(ye? — 1/yv) dx + (xe? + xfy%dy =0 . 
(1/y)dx — (3y — x/y)dy=0. 
[22 y? — coslx + y)]ax 
+ [2xy — costa + y) — e]dy=0. 


y x 
2x + ——=G ax + | -2rjdy=0. 
— e + x?y? ) pe 


| 2 
l=x 


+ [x coslxy) — y Play =0. 


+ y e) dx 


En los problemas 21 a 26, resuelva el problema con va- 
lor inicial. 


21. (1/x + 2y%x)dx + (2yx? — cos yidy =0, 


22, 


23. 
24. 
25, 
26. 


27. 


28. 


29. 


+(1) =>... 
(ye? — 1/y) dx + (xe + x/yUdy =0, 
y) =1. 


ey+teydr+(te+ Ddy=0, (0) =-1. 


( 

testar a=os. eo 
(y? senxddx + (U/x — vfxidy=0, 

( 


tan y — 2]dx + (xsecty + 1/yldy=0, 
vo) =1. 


Para cada una de las siguientes ecuaciones, determi- 
ne la función más general M(x, y) de modo que la 
ecuación sea exacta: 

(a) Me, y)dx + [secy — xJyidy =0. 

(b) MÍx, y)hdx + (senx cos y = xy = e dy=0. 


Para cada una de las siguientes ecuaciones, determi- 
ne la función más general N(x, y) de modo que la 
ecuación sea exacta: 


(ad ly cos[xy) + e“|dx + Nx, vidy=0. 
(b) [ye? — dx dy + 2] dx + Nx, y)dy =0 . 


Considere la ecuación 


yo + 2xy)dx — ió dy=0. 
(3 y y 


30. 


31. 


32. 
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(a) Muestre que esta ecuación no es exacta. 

(b) Muestre que al multiplicar ambos lados de la 
ecuación por y ? se obtiene una nueva ecuación 
que es exacta. 

(c) Use la solución de la ecuación exacta resultante 
para resolver la ecuación original. 

(d) ¿Se perdieron soluciones en el proceso? 


Considere la ecuación 
5xty + 6x7y? + 4xy dx 
+(2a? + du dy + 3x7yldy =0 
(a) Muestre que la ecuación no es exacta. 
(b) Multiplique la ecuación por x”y” y determine 
valores de n y m que hagan exacta a la ecuación 
resultante. 


(c) Use la solución de la ecuación exacta resultante 
para resolver la ecuación original. 


Justifique que, en la demostración del teorema 2, la 
función g se puede considerar como 


2(y) = Ñ Nx, 1)dt — 4 2 | MÍs, das E 


lo que puede expresarse como 


+] MÍs, vols . 


o 


Esto conduce en última instancia a la representación 


Mx, dt + | 


Yo 


A 


Ms, yoJds 


r 


(18) Fin y)= j 


30 


Evalúe esta fórmula directamente, con xy = 0, yy = 0 
para resolver nuevamente 

(a) El ejemplo 1. 

(b) El ejemplo 2. 

(c) El ejemplo 3. 

Trayectorias ortogonales. Un problema geomé- 
trico que aparece con frecuencia en ingeniería es el 
de determinar una familia de curvas (trayectorias or- 
togonales) que intersecte a una familia dada de cur- 
vas en forma ortogonal en cada punto. Por ejemplo, 
nos dan las líneas de fuerza de un campo eléctrico y 
queremos determinar la ecuación de las curvas equi- 
potenciales. Considere la familia de curvas descritas 
por F(x, y) = k, donde k es un parámetro. Recuerde, 


del análisis de la ecuación (2), que para cada curva de 
la familia, la pendiente está dada por 


(a) Recuerde que la pendiente de una curva que sea 
ortogonal (perpendicular) a una curva dada es 
justamente el negativo del recíproco de la pen- 
diente de la curva dada. Use este hecho para 
mostrar que las curvas ortogonales a la familia 
F(x y) = k satisfacen la ecuación diferencial 


OF, aF 
dy (x, y)dx = dx (x, y dy =0. 


(b) Use la ecuación diferencial anterior para mostrar 
que las trayectorias ortogonales a la familia de 
círculos 12 + y? = k son justamente las líneas 
rectas que pasan por el origen (véase la figura 
2.10). 


Figura 2.10 Las trayectorias ortogonales para círculos 
concéntricos son las rectas que pasan por el centro 


(c) Muestre que las trayectorias ortogonales de la fa- 
milia de hipérbolas xy = k son las hipérbolas x? 
— y? = k (véase la figura 2.11). 
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> X 


Figura 2.11 Familias de trayectorias ortogonales 


33. Utilice el método del problema 32 para hallar las tra- 
yectorias ortogonales para cada una de las familias 
dadas de curvas. 

(a) 14 += ke. (bh y=kx*. 

(e) y=e*. (d) y? =kxr. 

[Sugerencia: Exprese primero la familia en la forma 
F(x y) = Ki]. 


34. Use el método descrito en el problema 32 para mos- 
trar que las trayectorias ortogonales a la familia de 
curvas 12 + y = kx, donde k es un parámetro, satis- 
facen 

(2yx dx + (yx ?— 1)dy =0. 
Determine las trayectorias ortogonales resolviendo 
la ecuación anterior. Bosqueje la familia de curvas, 
junto con sus trayectorias ortogonales. [Sugerencia: 
Trate de multiplicar la ecuación por x”y” como en el 
problema 30]. 


35. Utilice la condición (5) para mostrar que el lado de- 
recho de (10) es independiente de x, viendo que su 
derivada parcial con respecto de x es igual a cero. 
[Sugerencia: Como las derivadas parciales de M son 
continuas, el teorema de Leibniz permite intercam- 
biar las operaciones de integración y derivación]. 


36. Verifique que F(x, y) definida en (9) y (10) satisface 
las condiciones (4). 
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MATIAS FACTORES INTEGRANTES ESPECIALES 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Si consideramos la forma canónica de la ecuación diferencial lineal de la sección 2.3, 


O Py = 003). 


y la reescribimos en forma diferencial multiplicándola por dx, obtenemos 
[Poy = O) )] dx +dv=0. 


Es claro que esta forma no es exacta, pero se vuelve exacta al multiplicarla por el factor inte- 
grante U(x) = elP(dax Tenemos que la forma es 


ll). (y — ulx)O()] dx + plxjady =0 


y la condición de compatibilidad es precisamente UG)P(x) = u'(x) (véase el problema 18). 
Esto conduce a generalizar el concepto de factor integrante. 


Definición 3. Si la ecuación 


(1) M(x, y)dx + N(x, y)dy = 0 


no es exacta, pero la ecuación 


2) px, y)M(x, y)dx + u(x, y)N(x, y)dy =0 , 


resultante de multiplicar la ecuación (1) por la función U(x, y) sí es exacta, entonces 
u(x, y) es un factor integrante' de la ecuación (1). 


Mostrar que u(x, y) = xy? es un factor integrante de 
(3) (2y — 6x)dx + (3x — 4*y Mdy=0. 
Utilice este factor integrante para resolver la ecuación. 


Dejaremos al lector la verificación de que (3) no es exacta. Al multiplicar (3) por H(x, y) = 
xy?, obtenemos 


(4) (2xy* — 61%y2) dx + (332%? — 4 y)dy =0. 


Para esta ecuación tenemos que M = 2xy? — 6x2y? y N = 3x2y? — 4x*y. Como 


Mir tr 1912y = Y 
dy (x, y) Óxy 12x y dx 1 y) + 


la ecuación (4) es exacta. Por tanto, 4(x, y) = xy? es en realidad un factor integrante de la 
ecuación (3). 


Nota histórica: Una teoría general de factores integrantes fue desarrollada por Alexis Clairaut en 1739. Leonhard 
Euler también estudió clases de ecuaciones que se pudieran resolver usando un factor integrante específico. 
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Ahora resolveremos la ecuación (4) mediante el procedimiento de la sección 2.4. Para 
hallar F(x, y), primero integramos M con respecto de x: 


Flx, y) = eo - y Jar + ely) = y? — 2ñy? + ely) 


Al considerar la derivada parcial con respecto de y y sustituir en N, tenemos que 


a y) =M(x, y) 


Bey? — Axdy + ely) = 3x4 — ay. 


Así, g'(y) = 0, de modo que podemos considerar g(y) =0. Por tanto, F(x, y) = 12%? — 2x%y? 
y la solución de la ecuación (4) está dada de manera implícita por 


E = Pa =C. 


Aunque las ecuaciones (3) y (4) tienen esencialmente las mismas soluciones, es posible 
que se pierdan o ganen soluciones al multiplicar por U(x, y). En este caso, y = O es una solu- 
ción de la ecuación (4) que no lo es de la ecuación (3). La solución extraña surge debido a 
que, al multiplicar (3) por u = xy? para obtener (4), en realidad multiplicamos ambos lados 
de (3) por cero sí y =0. Esto nos proporciona y = 0 como solución de (4), aunque no sea so- 
lución de (3). mm 


En general, al usar factores integrantes, usted debe verificar si cualquier solución de 
px, y) = 0 es en realidad una solución de la ecuación diferencial original. 

¿Cómo hallar un factor integrante? Si 1 (x, y) es un factor integrante de (1) con primeras 
derivadas parciales continuas, para verificar la exactitud de (2) debemos tener 


ay Lt M0 9] = ¿Luo 36 y) - 


Al usar la regla del producto, esto se reduce a la ecuación 
dh du (ON oM 
6) ma dy dd dx (2 ha ] 


Pero resolver la ecuación diferencial parcial (5) en términos de u es por lo general más difí- 
cil que resolver la ecuación original (1). Sin embargo, hay dos excepciones importantes. 

Supongamos que la ecuación (1) tiene un factor integrante que sólo depende de x; es de- 
cir, 4 = Ge). En este caso, la ecuación (5) se reduce a la ecuación separable 


A du  (oMfay— aNfox 
( ) dx _ Ñ p, 
donde (9M/0y — ¿N/0x)/N sólo depende de x (supuestamente). De manera similar, si la ecua- 
ción (1) tiene un factor integrante que sólo depende de y, entonces la ecuación (5) se reduce a 
la ecuación separable 


du ON/óx — 0M/0v 
dy A53 M pH, 


(7) 


donde (9N/0x — 4M/0y)/M sólo depende de y. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Podemos invertir el argumento anterior. En particular, si (IM/0y — IN/0x)/N es una 
función que sólo depende de x, entonces podemos resolver la ecuación separable (6) para ob- 
tener el factor integrante 


49 +0 


para la ecuación (1). Resumimos estas observaciones en el siguiente teorema. 


FACTORES INTEGRANTES ESPECIALES 


Teorema 3. Si (9M/0y — 9N/09x)/N es continua y sólo depende de x, entonces 


(8) jlx) = exp l (e) a 


es un factor integrante para la ecuación (1). 
Si (9N/0x — 0M/0y)/M es continua y sólo depende de x, entonces 


0 al =ep J E me an 


es un factor integrante para la ecuación (1). 


El teorema 3 sugiere el siguiente procedimiento. 


MÉTODO PARA HALLAR FACTORES INTEGRANTES ESPECIALES 


Si M dx + N dy = 0 no es separable ni lineal, calcule 9M/0dy y 9N/0x. Si 9M/0y = 
aN/0x, entonces la ecuación es exacta. Si no es exacta, considere 


(10) M/0y a mA) 


Si (10) sólo depende de x, entonces un factor integrante está dado por la fórmula (8). 
En caso contrario, considere 
N/0x — aM/0 
M 


Si (11) sólo depende de y, entonces un factor integrante está dado por la fórmula (9). 


Resolver 

(12) —(Qxi+ yldx + (dy —xiddy=0. 

Una rápida inspección muestra que la ecuación (12) no es separable ni lineal. Observe ade- 
más que 


am _ 


_N 
Er 1% (2x Da? 
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Como (12) no es exacta, calculamos 


9M/dy — INfóx _1-(2xy-1)_ Al-aN 2 


N Ñ dra =x(1 — xy) a 
Obtenemos una función que sólo depende de x, de modo que un factor integrante de (12) es- 
tá dado por la fórmula (8). Es decir, 


lx) = cl [Za] =x?, 


Al multiplicar (12) por 4 = x ?, obtenemos la ecuación exacta 
(2 + yx ?)dx + (y=x" Mdy=0. 


Al resolver esta ecuación, deducimos en última instancia la solución implícita 
y? 
(13) —2x—yx AGO 
Observe que la solución x=0 se perdió al multiplicar por 4 = x ?. Por tanto, (13) y x=0 son 


soluciones de la ecuación (12). Mm 


Hay muchas ecuaciones diferenciales que no quedan cubiertas por el teorema 3, aunque 
para ellas exista un factor integrante. Sin embargo, la principal dificultad consiste en hallar 
una fórmula explícita para estos factores integrantes, que en general dependerán de x y y. 


En los problemas 1 a 6, identifique la ecuación como se- Enlos problemas 13 y 14, determine un factor integrante 
parable, lineal, exacta o que tenga un factor integrante de la forma x"y" y resuelva la ecuación. 


que sólo dependa de x o sólo dependa de y. 


; s : 13. (2y? — Gxydadx + (3 — di dy =0 
1 (Qy* + 2y dx + (By + 2ay)ay = 0. 14. (12 + Sxy)dx + (6x1! + 3xdy =0 
2. Ed Jae + Loy — dy =0.. 
3. (y + 2aydx— xi dy=0. 15. Muestre que si (9N/dx — 9M/0yM(xM — yN) sólo 
d. (2x + y]dx + [x— 2ydy=0. depende del producto xy, es decir, 
5. (2yx— yldx+xdy=0. IN/Ox — 9M/8y 
6. (xésenx + dyjdx + xdy=0. a HN. 
entonces la ecuación M(x, y)dx + N(x, y)dy = 0 tie- 
y ne un factor integrante de la forma u(xy). Propor- 
En los problemas 7 a 12, resuelva la ecuación. ] E 
cione la fórmula general para (xy). 
7. (3x2 + yde + (y —xJdy=0. 16. SixM(x, y) + yN(x, y) =0, determine la solución de 
8. (2xy e qe Ddy=0. la ecuación 
9. (2y + 2y + dldx + (2xy + 0 dy= 0. M(x, y)dx + N(x, y dy =0 
10. (+ x+ydx—xdy=0. y a a . . 
A 17. Flujo de fluidos. Las líneas de flujo asociadas con 
11. (y? + 2xy)dx — dy =0. a Ñ q . 
ad Ey cierto flujo de fluidos son representadas por la fami- 
1 (wo + Dar + iy — y lBdy=0. 


lia de curvas y =x — 1 + ke ”. Los potenciales de 
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velocidad del flujo son justamente las trayectorias (b) Determine los potenciales de velocidad resolvien- 

ortogonales de esta familia. do la ecuación obtenida en la parte (a). 

(a) Use el método descrito en el problema 32 de los 18. Verifique que cuando la ecuación diferencial lineal 
ejercicios 2.4 para mostrar que los potenciales de [Py — O(x)ldx + dy = O se multiplica por 
velocidad satisfacen uo) = PS (ax el resultado es exacto. 


dx + (x, y)dy =0. 
[Sugerencia: Primero exprese la familia y =x— 1 + 
ke * en la forma F(x, y) = k]. 


MITE” SUSTITUCIONES Y TRANSFORMACIONES 


Cuando la ecuación 
M(x, y)dy + N(x, ydy =0 


no es separable, exacta ni lineal, podríamos transformarla en una ecuación que sepamos re- 
solver. Éste, de hecho, fue nuestro enfoque en la sección 2.5, donde utilizamos un factor in- 
tegrante para transformar nuestra ecuación original en una ecuación exacta. 

En esta sección estudiamos cuatro tipos de ecuaciones que pueden transformarse en una 
ecuación separable o lineal por medio de una sustitución o transformación adecuada. 


PROCEDIMIENTO DE SUSTITUCIÓN 


(a) Identifique el tipo de ecuación y determine la sustitución o transformación 
adecuada. 

(b) Escriba la ecuación original en términos de las nuevas variables. 

(c) Resuelva la ecuación transformada. 

(d) Exprese la solución en términos de las variables originales. 


Ecuaciones homogéneas 


ECUACIÓN HOMOGÉNEA 


Definición 4. Si el lado derecho de la ecuación 


d 
1. FA) 


se puede expresar como una función que sólo depende del cociente y/x, entonces 
decimos que la ecuación es homogénea. 


Por ejemplo, la ecuación 


(2) ix —yNdar+xdy=0 
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se puede escribir en la forma 


Ya que hemos expresado (y — x)/x como función del cociente y/x; [es decir, (y — x)/x = 
G(y/x), donde G(v) := v— 1], entonces la ecuación (2) es homogénea. 
La ecuación 


(3) (x— 2y + 1)dx + (x— y)dy =0 
se puede escribir en la forma 


dy _ x-2y+1_1 = 2(v/x) + (1/0) 
dx yx o) — 1 


Por lo tanto, el lado derecho no se puede expresar como una función que sólo dependa de 
y/x, debido al término 1/x en el numerador. Por lo tanto, la ecuación (3) no es homogénea. 

Un criterio para la homogeneidad de la ecuación (1) consiste en reemplazar x por tx y y 
por ty. Entonces (1) es homogénea si y sólo si 


Fx, ty) =H(% y) 


para toda £ * O [véase el problema 43(a)!. 
Para resolver una ecuación homogénea, hacemos una sustitución más o menos evidente. 
Sea 


y 
v=". 
x 
Nuestra ecuación homogénea tiene ahora la forma 
dy 
0. ¿=W, 


y sólo debemos expresar dy/dx en términos de x y v. Como v = y/x, entonces y = ux. Re- 
cuerde que y y y son funciones de x, por lo que podemos usar la regla del producto para la 
derivada y deducir de y = ux que 


dy du 
rd SO Tarea 


dx dx 
Entonces sustituimos la expresión anterior para dy/dx en la ecuación (4) para obtener 


(5) v+ E = Glu) . 


La nueva ecuación (5) es separable, y podemos obtener su solución implícita de 


[—- fla. 


Sólo falta expresar la solución en términos de las variables originales x y y. 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


Resolver 
(6) + yd dy =0. 


Una verificación mostrará que la ecuación (6) no es separable, exacta ni lineal. Si expresa- 
mos (6) en la forma de derivada 


dy xy+y+x y fyvY 
nm EA ás, 
dx x x x 


entonces vemos que el lado derecho de (7) es una función de sólo y/x. Así, la ecuación (6) es 
homogénea. 

Ahora, sea v = y/x y recuerde que dy/dx = v + x(dv/dx). Con estas sustituciones, la 
ecuación (7) se convierte en 


du »] 
+ti—T=vw+uv +l. 
de 


La ecuación anterior es separable; al separar las variables e integrar, obtenemos 


| E a Pax. 
v+1l Xx 


arctan v = In |x| + €. 


Por tanto, 
v=tan(In|x] + €). 
Por último, sustituimos y/x en vez de v y despejamos y para obtener 
y = xtan(n|x] + €) 
como solución explícita de la ecuación (6). Observe además que x=0 es una solución. MM 


Ecuaciones de la forma dy/dx = Glax + by) 


Cuando el lado derecho de la ecuación dyudx = f(x, y) se puede expresar como una función 
de la combinación ax + by, donde a y b son constantes, es decir, 


—= Glar + dv), 


entonces la sustitución 
z= ax + by 


transforma la ecuación en una ecuación separable. El método se ilustra en el siguiente 
ejemplo. 


Resolver 


(8) —=y=x-1+(-y+2". 
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SOLUCIÓN El lado derecho se puede expresar como una función de x — y; es decir, 


e e E Caida E 0 Ml edo dl el [Caio E A E 


así que hacemos z = x — y. Para hallar dy/dx, derivamos z = x — y con respecto de x pa- 
ra obtener dz/dx = 1 — dy/dx, de modo que dy/dx = 1 — dz/dx. Al sustituir esto en (8) 


se tiene 
e O 
O 
dz -1 
—=lz 2 E A 
q +2 (+2) 


Al resolver esta ecuación separable, obtenemos 


ant = E : 


Bn A 
> Inlz + 2-1] 


x+C, 


de lo que se sigue 
(2+ 2) =Ce"+1. 

Por último, al reemplazar z por x — y se tiene 
(x= y +2)? =Ce"+1 


como solución implícita de la ecuación (8). Mm 


Ecuaciones de Bernoulli 


ECUACIÓN DE BERNOULLI 


Definición 5. Una ecuación de primer orden que puede escribirse en la forma 


d 
O) qt Pl = 0", 


donde P(x) y Q(x) son continuas en un intervalo (a, b) y n es un número real, es 
una ecuación de Bernoulli. * 


Observe que cuando n = 0 o 1, la ecuación (9) es una ecuación lineal y se puede resol- 


“Nota histórica: Esta ecuación fue propuesta para ser resuelta por James Bernoulli en 1695. Fue resuelta por su her- 

mano John Bernoulli. (James y John fueron dos de ocho matemáticos en la familia Bernoulli.) En 1696, Gott- 

fried Leibniz mostró que la ecuación de Bernoulli se puede reducir a una ecuación lineal haciendo la sustitución 
ln 

v=y ". 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


ver mediante el método analizado en la sección 2.3. Para otros valores de n, la sustitución 
v= yor 
transforma la ecuación de Bernoulli en una ecuación lineal, como ahora mostraremos. 
Al dividir la ecuación (9) entre y” se tiene 


d 
10 y + PY 0. 


1 


Al hacer uv = y” ” y usar la regla de la cadena, vemos que 
du DY 
Pd) nd 


de modo que la ecuación (10) se convierte en 


Como 1/(1 — n) es sólo una constante, la última ecuación realmente es lineal. 


Resolver 
dy 5y = 350, 
Ésta es una ecuación de Bernoulli con n = 3, P(x) = —5 y Q(x) = —5x/2. Para transformar 


(11) en una ecuación lineal, primero dividimos entre y para obtener 


A - 5y7? = => . 


dx 
A continuación hacemos la sustitución v = y ?. Como dv/dx = —2y *dy/dx, la ecuación 
transformada es 
ide 5 
2 dx ud 
(12) E + 10v = Sx 


La ecuación (12) es lineal, de modo que podemos resolverla en términos de v usando el mé- 
todo analizado en la sección 2.3. Al hacer esto, vemos que 

X 1 -10 
v=i=m+te"", 
2 20 


Al sustituir v = y ? se tiene la solución 


En la última ecuación no se incluye la solución y = O perdida en el proceso de división de 
(11) entre y”. m 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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Ecuaciones con coeficientes lineales 


Hemos utilizado varias sustituciones de y para transformar la ecuación original en una nueva 
ecuación que se puede resolver. En algunos casos, debemos transformar x y y en nuevas va- 
riables, digamos, u y v. Éste es el caso para las ecuaciones con coeficientes lineales; es de- 
cir, ecuaciones de la forma 


(13) (ayx + by + cy)dx + (ax + b2y +c>dy=0, 


donde las aj's, b;'s y c¡'s son constantes. Dejaremos como ejercicio demostrar que si ab, = 
a,b, la ecuación (13) se puede escribir en la forma dy/dx = Glax + by), que resolvimos 
mediante la sustitución z = ax + by. 

Antes de considerar el caso general en que a¡b, + a,b,, analicemos primero la situación 
particular en que c; = c, = 0. La ecuación (13) se convierte entonces en 


(ax + biy)dx + (ax + bayidy =0, 
que puede escribirse en la forma 


dy _ ax + Ey _ a+ bil y/x) 
dx dx ls bay 14%) + bl " 


Esta ecuación es homogénea, de modo que podemos resolverla mediante el método que ana- 
lizamos en esta sección. 

El análisis anterior sugiere el siguiente procedimiento para resolver (13). Si a,b, + a,b, 
entonces buscamos una traslación de ejes de la forma 


x=u+h y y=vuvw+k, 


donde h y k son constantes, que cambie a,x + by + c, por aqu + bu y azx + by + c) por 
azu + bav. Algo de álgebra elemental muestra que tal transformación existe si el sistema de 
ecuaciones 


ah+bk>w+c=0 , 
(14) ah + bak + (, = 0 


tiene una solución. Esto queda garantizado por la hipótesis a¡b, + a2b,, que geométricamen- 
te es equivalente a suponer que las dos rectas descritas por el sistema (14) se intersectan. Si 
(h, k) satisface (14), entonces las sustituciones x = u + h y y = vu + k transforma la ecuación 
(13) en la ecuación homogénea 


du ayu + bu ay + bi(u/a) 


1 de ayu + bov y as + baluja) * 


que sabemos cómo resolver. 


Resolver 


(16) (—3x + y + 6)dx + (x+ y + 2Jdy=0 . 


Como ayb, = (30) + (M0) = a,b, , usaremos la traslación de ejes x = u + h, y = vu + Kk, 
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donde h y k satisfacen el sistema 


=3h+k+6=0, 
hA+k+2=0. 
Al resolver el sistema anterior en términos de h y k tenemos que h = 1, k = —3. Por tanto, 


hacemos x= u + 1 y y = uv — 3. Como dy = du y dx = du, al sustituir estas expresiones de x 
y y en la ecuación (16) se tiene 


(=3u + v)du + (u + vjdv =0 


du _3 — (v/1) 
de 1 +du/0) 


La ecuación anterior es homogénea, de modo que hacemos z = v/u. Entonces dv/du = z + 
u(dz/du) y al sustituir en v/u, obtenemos 


de _3- 


du  1+ 


da 


Z+ qu 


za 


Al separar variables tenemos 


¿+1 1 
———_—H == id, 
[a pl 


Mel + 223] =—Infu| +C,, 


de lo que se sigue 
2+2-3=Cu?. 
Al sustituir de nuevo en z, u y v, vemos que 


(va) + 2lu 0) —3=C4?, 
v+2uu- 30 =C, 
y +3 +2 DG+3)-3(x- )=C. 


Esta última ecuación proporciona una solución implícita de (16). mm 


En los problemas 1 a $, identifique la ecuación como ho- 
mogénea, de Bernoulli, con coeficientes lineales o de la 
forma y' = G(ax + by). 


dyfdx + y[x= xy? 

al ye + y) dx =-e*dy=0. 
. 0dy — y do = Voy do . 

- (y? — Oy d0 + 28% dy =0 . 
cosíx + y)dy =seníx + yldx . 


l. ív—4x— IPdr—-dy=0. 
2 2d lé-DdA= 0. 
3 (1+x+ 2d + (31 -x-— 6jdt=0. 


poolgpsn > 


Sección 2.6 


Utilice el método que se analizó en la sección “Ecuacio- 
nes homogéneas” para resolver los problemas 9 a 16. 
9. (3x? — y dx + (xy —- xy Udv=0. 
10. (xy + yHdx—xdy=0. 
11. (y? — xyldr+xódy=0 . 
12. (4 + yUdx+ 2xydy=0. 


de IVA 

ms de tx 

dá dy  Bsec[y/0) + y 
“ae 9 

SORA 16. dy _ yUny — Inx +41) 
dx day dx x 


Utilice el método que se analizó en la sección “Ecuacio- 
nes de la forma dyudx = G(ax + by)” para resolver los 
problemas 17 a 20. 


17. dyf/dx= Vx+y=1. 18. dyfdx=(x+y+2Y 
19. dy/dx=[(x—y +5. 20. dy/dx=seníx— y) . 


Utilice el método que se analizó en la sección “Ecuacio- 
nes de Bernoulli” para resolver los problemas 21 a 28. 


dv y 

a 
21 E 

d 
2 y = ey 
dy 2y na 
e ri y 
d 
4 == 5lx 2. 
d 

25 4 io. 26, ty ey, 
27, A 2r8 dy 
de ga” dx 


Utilice el método que se analizó en la sección “Ecuacio- 
nes con coeficientes lineales” para resolver los proble- 
mas 29 a 32. 


29. (-3x + y — ldx + lx + y + 3ddv=0. 
O. (x + y— Dax+ (y=x- Sldy=0. 

3L (2x— y)dx + (4x + y —- dy =0. 

(2x4 y + 4d + (1 — 2y- 2dy=0. 


Sustituciones y transformaciones 
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En los problemas 33 a 40, resuelva la ecuación dada en: 


33. El problema 1. 
35. El problema 3. 
37. El problema 5. 
39. El problema 7. 


34. El problema 2. 
36. El problema 4. 
38. El problema 6. 
40. El problema 8. 


41. Utilice la sustitución v = x — y + 2 para resolver la 
ecuación (8). 
42. Utilice la sustitución y = vx? para resolver 
ay a 
Pas SER cos(y/a?) . 


43. (a) Muestre que la ecuación dy/dx = f(x, y) es ho- 
mogénea si y sólo si f(tx, ty) =f (x, y). [Sugeren- 
cia: Sea t=1/x]. 

(b) Una función H(x, y) es homogénea de orden n 
si H(tx, ty) = f(x, y). Muestre que la ecuación 


M(x, ydx + N(x, y)dy = 0 


es homogénea si M(x, y) y N(x, y) son homogé- 
neas del mismo orden. 
44. Muestre que la ecuación (13) se reduce a una ecua- 
ción de la forma 


2 - = Glax + by) , 


cuando a,b, = a2b,. [Sugerencia: Si ayb, = azb;, en- 
tonces a/a, = b,/b, = k, de modo que a, = ka; y 
b, = kb]. 

45. Ecuaciones acopladas. 
pladas de la forma 


Al analizar ecuaciones aco- 


dy 
A 
dx 

NS, + 

a A RBY. 


donde a, b, O. y B son constantes, quisiéramos deter- 
minar la relación entre x y y en vez de las soluciones 
individuales x(1), y(t). Para esto, divida la primera 
ecuación entre la segunda para obtener 


dy  —ax+ by 


de ox + By" 

Esta nueva ecuación es homogénea, de modo que po- 
demos resolverla mediante la sustitución v = y/x. 
Nos referimos a las soluciones de (17) como cur- 
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46. 


Capítulo 2 


vas integrales. Determine las curvas integrales del 


sistema 
dy d 
der A 
Blas 
ÓN 7 O 


Ecuación de Riccati. Una ecuación de la forma 


d 
as) q =Pl)y + Ql)y +R() 


es una ecuación de Riccati generalizada.' 


(a) 


(b) 


Ecuaciones diferenciales de primer orden 


Si se conoce una solución de (18), digamos u(x), 
muestre que la sustitución y = u + 1/v reduce 
(18) a una ecuación lineal en v. 

Dado que u(x) = x es una solución de 

d , 1 

o, 

use el resultado de la parte (a) para hallar todas 
las demás soluciones a esta ecuación. (La solu- 
ción particular u(x) = x se puede hallar median- 
te inspección o usando un método de serie de 
Taylor; véase la sección 8.1). 


Nota histórica: El conde Jacopo Riccati estudió un caso particular de esta ecuación en 1724, durante sus investiga- 
ciones de las curvas cuyos radios de curvatura sólo dependen de la variable y y no de la variable x. 


Resumen del capítulo 81 


RESUMEN DEL CAPÍTULO 


En este capítulo analizamos varios tipos de ecuaciones diferenciales de primer orden. Las 
más importantes fueron las ecuaciones separables, lineales y exactas. A continuación resu- 
mimos sus principales características y métodos de solución. 


Ecuaciones separables: dy/dx = g(x)p(y). Separe las variables e integre. 


Ecuaciones lineales: dy/dx + P(x)y = Q(x). El factor integrante 1 =exp[Í P(x)dx] redu- 
ce la ecuación a d(uy)/dx = O, de modo que Uy = |LO dx + C. 


Ecuaciones exactas: dF(x, y) = 0. Las soluciones están dadas de manera implícita por 


F(x, y) = C. Si 9M/dy = 9N/0x, entonces M dx + N dy = 0 es exacta y FF está dada por 


F= [iras + e) , donde yoo d [mas 


F= [ra + hí(x), donde Ax) =M-— En [may 


Cuando una ecuación no es separable, lineal ni exacta, podría hallarse un factor inte- 
grante o realizar una sustitución que nos permita resolver la ecuación. 


Factores integrantes especiales: .M dx + uN dy = 0 es exacta. Si(9M/0y — 9N/0)/N 
sólo depende de x, entonces 


da (Ez _ a 


es un factor integrante. Si (IN/0x — 9M/0y)/M sólo depende de y, entonces 


sa ] pz A a 


es un factor integrante. 


Ecuaciones homogéneas: dydx = G(y/x). Sea v = y/x. Entonces dy/dx = v + 
x(du/dx) y la nueva ecuación en las variables v y x es separable. 


Ecuaciones de la forma: dy/dx = G(ax + by). Sea z = ax + by. Entonces dz/dx = a + 
b(dy/dx) y la nueva ecuación en las variables z y x es separable. 


Ecuaciones de Bernoulli: dy/dx + P(x)y = O(x)y". Paranz+0o 1l,sea uv = y! ”. Entonces 
dv/dx=(1 — my "(dy/dx) y la nueva ecuación en las variables v y x es lineal. 


Coeficientes lineales: (ax + b,y + c¡)dx + (azx + b,y + c,)dy = 0. Para ab, + apby, 
sean x= u + hy y = u + k, donde h y k satisfacen 


ah bik C1 > 0 , 
ah bak Ca = 0. 


Entonces la nueva ecuación en las variables u y v es homogénea. 
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Ecuaciones diferenciales de primer orden 


PROBLEMAS DE REPASO 


En los problemas 1 a 30, resuelva la ecuación. 


1. 


17. 


18. 
19, 


e En 22 ay 32% 
de yA" AO 
e (a — 2y dy + (2xy — 3) dx =0. 


dy dy, 
Sr el E ES EC 
dx Xx 


. [seníxy) + xy cosíxy)] d+ [1 + x*cos(x1y)] dy=0. 
y di (dy =0 
.Pas+rtytdy=0. 


== 


(+ vda + 3xy dy =0 . 
| [14 (1432 +2xy + y2) 7" ]ax 


+ [yA + (14 a+ 2xy + y?) ES =0, 
dx 


¿E = 14 cor — 1). 


di 

«Ly 4 detyldx + (2e* + 3 dy =0 . 
d E 

== esen2r. 

A A] 

a +2, 
dy 

rd dE E 
dy 

«gy Fytanx +senx=0 . 
dy 2 

> ie de 

dy 

q Prt+y- 14. 

(1? — 3y%) dx + 2xydy=0 . 
dy y y 

O 4 ay? 


20, 


21. 
22. 
23, 


24, 
25. 


26. 
27. 


28. 
29, 


30. 


ly =2x- dx + lx + y ddy=0, 
(M2 8) de + Le 3 6)dy =0 
ly —a0ddx + (x + yldy=0. 

(Vr + cos x)dx + (Vily + seny)dy =0(. 


víx— y — 2d + xily— xa + dy=0. 


Dey=0. 

(Bx — y — SdxtH lu y+ Ddy=0. 
dy x—y-1 

di AF y AS” 


(4xy? — 9y* + 4xy") dx 

+ (3x%y? — 6xy + 2r%y)dy =0 . 
dy 
dx 


=D E de: 


En los problemas 31 a 40, resuelva el problema con va- 
lor inicial. 


31. 


32. 


33. 


34, 


35, 
36. 


37. 
33. 


39, 


40. 


lx —yldx+xdv=0,  y(1)=3. 

dy (xy 2 

Pe (1+2), y(1) = dá, 
G+x+3)d+di=0,  —x(0]=1. 

dy  2y 

E os, ym =2. 

(247 + dxldx =xrdy=0, y(1) ==24 
[2 cos(2x + y) — 1] dx 

+ [cos(2x + y) +e]dy=0, y) =0 
(2x— phd + (+ y-3dy=0,  y(0=2 


Vydr+ (+ 4dy=0, — y(0)=4 
dy y 

rr A 1 DE: 
dy 

e 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


1. 


Un instructor de cierta universidad afirmó: “Lo único 
que necesitan saber acerca de las ecuaciones diferencia- 
les de primer orden es cómo resolver aquellas que son 
exactas”. Proporcione argumentos que apoyen y argu- 
mentos que desmientan la afirmación del instructor. 


. ¿Qué propiedades tienen las soluciones de ecuaciones 


lineales que no sean compartidas por las soluciones de 
ecuaciones separables o exactas? Dé algunos ejemplos 
específicos que apoyen sus conclusiones. 


3. 


Considere la ecuación diferencial 


dy 


- MO)=<e 


ay + be”, 
donde a, b y c son constantes. Describa lo que ocu- 
rre con el comportamiento asintótico de la solución 
cuando x > +00 y varían las constantes a, b y c. Ilus- 
tre con figuras o gráficas. 


PROYECTOS DE GRUPO 


A. Ley de Torricelli para el flujo de fluidos 
Randall K. Campbell-Wright, Universidad de Tampa 


¿Cuánto tiempo tarda el agua en salir por el agujero en el fondo de un tanque? Considere el 
tanque con agujero de la figura 2.12, que se drena a través de un pequeño agujero redondo. La 
ley de Torricelli' establece que cuando la superficie del agua está a una altura h, el agua se dre- 


50 cm AM) 


Figura 2.12 Tanque cónico 


na con la velocidad que tendría si cayera de manera libre desde una altura h (ignorando varias 
formas de fricción). 


(a) Muestre que la ecuación diferencial de la gravedad estándar 
dh 


de e 


conduce a la conclusión de que un objeto que cae desde una altura h aterrizará con 


una velocidad de — W2gh(0). 


(b) Sean A(h) el área de la sección transversal del agua en el tanque a la altura h y a el 
área del agujero de drenado. La razón con que el agua sale del tanque en el instante £ 
se puede expresar como el área de la sección transversal a la altura h por la razón de 
cambio de la altura del agua. En forma alternativa, la razón con la que el agua sale 
por el agujero se puede expresar como el área del agujero por la velocidad del agua 
drenada. Iguale estas expresiones e inserte la ley de Torricelli para deducir la ecua- 
ción diferencial 


amá = —aV2gh . 
(0) ¡ 


(c) El tanque cónico de la figura 2.12 tiene un radio de 30 cm cuando se llena hasta una 
profundidad inicial de 50 cm. Un pequeño agujero redondo en el fondo tiene un diá- 


“Nota histórica: Evangelista Torricelli (1608-1647) inventó el barómetro y trabajó para calcular el valor de la acele- 
ración de la gravedad así como observar este principio del flujo de fluidos. 
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metro de 1 cm. Determine A(h) y a y luego resuelva la ecuación diferencial en (1), 
describiendo así en forma explícita la altura del agua en este tanque en función del 
tiempo. 

(d) Use su solución de (c) para predecir el tiempo que tardará el tanque en vaciarse com- 
pletamente. 

(e) ¿Qué se vaciará más rápido, el tanque con un agujero o un tanque cónico invertido 
con las mismas dimensiones, que se drena a través de un agujero del mismo tamaño? 
¿Cuánto tiempo tardará en vaciarse el tanque invertido? 

(f£) Busque un tanque de agua y calcule el tiempo que tarde en vaciarse. (Puede pedir 
prestado un embudo de su laboratorio de química o usar una hielera grande). El tan- 
que debe ser lo bastante grande como para tardar varios minutos en vaciarse, y el 
agujero de drenado debe ser lo bastante grande como para que el agua fluya con li- 
bertad. La parte superior del tanque debe estar abierta (de modo que el agua no “suc- 
cione”). Repita los pasos (c) y (d) para su tanque y compare la predicción de la ley de 
Torricelli con sus resultados experimentales. 


B. El problema de la barredora de nieve 


Para aplicar las técnicas que se analizan en este capítulo a problemas del mundo real, es nece- 
sario “traducir” estos problemas en preguntas que puedan resolverse desde el punto de vista 
matemático. El proceso de reformulación de un problema real como uno matemático requiere 
con frecuencia el establecimiento de ciertas hipótesis de simplificación. Para ilustrar este pun- 
to, considere el siguiente problema de la barredora de nieve: 


Una mañana comenzó a nevar muy fuerte y continuó nevando durante todo el día. Una 
barredora de nieve comenzó a funcionar a las 8:00 A.M. para limpiar un camino, lim- 
pió 2 millas hasta las 11:00 a.m. y una milla más hasta la 1:00 P.M. ¿A qué hora co- 
menzó a nevar? 


Para resolver este problema, usted puede establecer dos hipótesis físicas en cuanto a la ra- 
zón en que está nevando y la razón con la que la barredora puede limpiar el camino. Como no 
cesa de nevar, es razonable suponer que la nieve cae a una razón constante. Por los datos pro- 
porcionados (y nuestra experiencia), mientras más profunda sea la nieve, más lento se moverá 
la barredora. Con esto en mente, suponga que la velocidad (en millas/hora) con la que una ba- 
rredora puede limpiar el camino es inversamente proporcional a la profundidad de la nieve. 


o C. Dos barredoras de nieve 
Alar Toomre, Massachusetts Institute of Technology 


Un día comenzó a nevar exactamente a mediodía con una velocidad grande y constante. Una 
barredora sale de su cochera a la 1:00 P.M. y otra sigue su rastro a las 2:00 P.M. (véase la figura 
2.13). 


(a) ¿En qué momento la segunda barredora choca con la primera? Para responder esta 
pregunta, suponga, como en el proyecto A, que la velocidad (en millas/hora) con la 
que una barredora puede limpiar el camino es inversamente proporcional a la profun- 
didad de la nieve (y por tanto al tiempo transcurrido desde que el camino no tenía 
nieve). [Sugerencia: Comience escribiendo las ecuaciones diferenciales para x(1) y 
y(0), las distancias que recorren la primera y segunda barredora, respectivamente, £ 
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0 y(1) x(0) Millas desde 
la cochera 


Figura 2.13 Método de las barredoras sucesivas 


horas después del mediodía. Para resolver la ecuación diferencial que implica a y, 
¡considere a £ y no a y como la variable dependiente!] 
(b) ¿Podría evitarse el choque si la segunda barredora sale a las 3:00 P.M.? 


E D, Ecuaciones de Clairaut y soluciones singulares 


Una ecuación de la forma 
dy 
0) y =x7  +Hldy/dx), 


donde la función continuamente derivable f (1) se evalúa en £ = dy/dx, se llama ecuación de 
Clairaut.' El interés en estas ecuaciones se debe al hecho de que (2) tiene una familia a un pa- 
rámetro de soluciones consistentes de líneas rectas. Además, la envolvente de esta familia (es 
decir, la curva cuyas tangentes están dadas por la familia) también es una solución de (2), y se 
conoce como solución singular. 

Para resolver una ecuación de Clairaut: 


(a) Derive la ecuación (2) con respecto de x, luego simplifique para mostrar que 


, . dy : do, 
(3) x +7 ldy/dx)] 7 D, donde  f'ÍD MON 


Cat 


(b) Concluya de (3) que dy/dx = cof '(dy/dx) = —x. Suponga que dy/dx = c y susti- 
tuya de nuevo en la ecuación (2) para obtener una familia de líneas rectas solución 


y=cx+f(c). 
(c) Muestre que otra solución de (2) está dada de manera paramétrica por 
x=-=£(p) , 


y =F(0) Pf (D), 
donde el parámetro p = dy/dx. Esta solución es la solución singular. 

(d) Use el método anterior para determinar la familia de líneas rectas solución y la solu- 
ción singular de la ecuación 


En este caso, f (1) = 2. Bosqueje varias de las líneas rectas solución junto con la 
solución singular en el mismo sistema de coordenadas. Observe que todas las líneas 
rectas solución son tangentes a la solución singular. 


“Nota histórica: Estas ecuaciones fueron estudiadas por Alexis Clairaut en 1734. 
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(e) Repita la parte (d) para la ecuación 


a (a, 
dx Wax _ 


CE. Comportamiento asintótico de las soluciones 
de ecuaciones lineales 


Para ilustrar la forma en que el comportamiento asintótico del término de forzamiento O(x) afec- 
ta la solución de una ecuación lineal, considere la ecuación 


d 
(4) de +tay=000, 


donde la constante a es positiva y O(x) es continua en [0, 00). 


(a) Muestre que la solución general de la ecuación (4) se puede escribir en la forma 


Xx 
v(x) = ylagje dl q poa erQlddr, 
Xa 
donde xy es una constante no negativa. 
(b) Si | O(x) | <k para x = xy, donde k y xy son constantes no negativas, muestre que 


LE) = yl) leca + Er - ee 0)] parax = xq. 


(c) Sea z(x) una función que satisface la misma ecuación que (4), pero con función de 
forzamiento O(x). Es decir, 


dz o 
rra 


donde O(x) es continua en [0, 00). Muestre que si 
106) —- O <K  parax > xp, 


entonces 


lzlx) — y(x)l < [2lx0) — y(xp)le ca + Z [1 = e] parar = xp. 

(d) Ahora, muestre que si O(x) > B cuando x > oo, entonces cualquier solución y(x) de 
la ecuación (4) satisface que y(x) > P/a cuando x > oo. [Sugerencia: Considere 
O(x) =By 260) =B/a en la parte (c)]. 

(e) Como una aplicación de la parte (d), suponga que una solución salina que contiene 
q(t) kilogramos de sal por litro en el instante f se introduce en un tanque de agua a 
una velocidad fija y que la mezcla, que se mantiene uniforme revolviéndola, sale del 
tanque con la misma velocidad. Dado que g(+) > PB cuando £ > oo, use el resultado 
de la parte (d) para determinar la concentración límite de la sal en el tanque cuando £ > oo 
(véase el problema 35 de los ejercicios 2.3). 


CAPÍTULO 


Modelos matemáticos y métodos 
numéricos que implican 


ecuaciones de primer orden 


MISA MODELACIÓN MATEMÁTICA 


Al adoptar las prácticas babilónicas de mediciones cuidadosas y observaciones detalladas, 
los antiguos griegos buscaban entender la naturaleza mediante el análisis lógico. Los convin- 
centes argumentos de Aristóteles que indicaban que el mundo no es plano, sino esférico, con- 
dujeron a los intelectuales de la época a preguntarse: ¿cuál es la circunferencia de la Tierra? De 
manera sorprendente, Eratóstenes consiguió obtener una respuesta bastante precisa sin tener 
que salir de la antigua ciudad de Alejandría. Su método implicó ciertas hipótesis y simplifi- 
caciones: que la Tierra es una esfera perfecta, que los rayos del Sol viajan en trayectorias pa- 
ralelas, que la ciudad de Siena estaba a 5000 estadios al sur de Alejandría, etc. Con estas 
idealizaciones, Eratóstenes creó un contexto matemático donde pudieran aplicarse los prin- 
cipios de la geometría.* 

En la actualidad, como los científicos siguen tratando de profundizar en nuestro conoci- 
miento de la naturaleza y los ingenieros siguen buscando, a un nivel más pragmático, respues- 
tas a problemas técnicos, la técnica de representación de nuestro “mundo real” en términos 
matemáticos se ha convertido en una herramienta invaluable. Este proceso de imitación de la 
realidad mediante el lenguaje de las matemáticas se conoce como modelación matemática. 

La formulación de problemas en términos matemáticos tiene varios beneficios. El prime- 
ro es que nos exige establecer con claridad nuestras premisas. Con frecuencia, los problemas 
del mundo real son complejos e implican varios procesos distintos, posiblemente relaciona- 
dos entre sí. Antes de proceder al tratamiento matemático, uno debe determinar las variables 
que sean significativas y las que pueden ser ignoradas. Con frecuencia, para las variables im- 
portantes, las relaciones se postulan en forma de leyes, fórmulas, teorías, etc. Estas hipótesis 
constituyen las idealizaciones del modelo. 

Las matemáticas contienen muchos teoremas y técnicas para hacer deducciones lógicas 
y trabajar con las ecuaciones. Por lo tanto, proporcionan un contexto donde puede realizarse 
un análisis libre de conceptos preconcebidos sobre el resultado. También tiene gran impor- 


“Para una lectura posterior, véase, por ejemplo, The Mapmakers, de John Noble Wilford (Vintage Books, Nueva 
York, 1982), capítulo 2. 
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tancia práctica el hecho de que las matemáticas proporcionen un formato para obtener res- 
puestas numéricas mediante una computadora. 

El proceso de construcción de un modelo matemático eficaz requiere cierta habilidad, 
imaginación y evaluación objetiva. Ciertamente, el conocimiento de varios modelos existen- 
tes que ilustren diversos aspectos de la modelación puede ayudar a tener una mejor idea del 
proceso. Varios libros y artículos excelentes están dedicados en forma exclusiva al tema.* En 
este capítulo nos concentraremos en ejemplos de modelos que impliquen ecuaciones dife- 
renciales de primer orden. Al estudiar estos modelos y construir los suyos, podría ser útil el 
siguiente bosquejo general del proceso. 


Formule el problema 


Usted debe plantear el problema de modo que pueda “responderse” de manera matemática. 
Esto requiere el conocimiento del área del problema, al igual que las matemáticas. En esta 
etapa, usted tendrá que confirmar sus afirmaciones con expertos en el área y leer la bibliogra- 
fía correspondiente. 


Desarrolle el modelo 


Aquí deben hacerse dos cosas. Primero, usted debe decidir cuáles variables son importantes y 
cuáles no. Luego, clasifique las primeras como variables independientes o variables depen- 
dientes. Las variables no importantes son aquellas que tienen poco o ningún efecto sobre el 
proceso. (Por ejemplo, al estudiar el movimiento de un cuerpo en caída, por lo general su co- 
lor no es de interés). Las variables independientes son aquellas cuyo efecto es significativo y 
que servirán como entrada para el modelo.** Para el cuerpo que cae, su forma, masa, posición 
inicial, velocidad inicial y tiempo desde soltarlo son las posibles variables independientes. 
Las variables dependientes son aquellas que son afectadas por las variables independientes y 
que son importantes para resolver el problema. De nuevo, para un cuerpo que cae, su veloci- 
dad, posición y tiempo de impacto son posibles variables dependientes. 

En segundo lugar, usted debe determinar o especificar las relaciones (por ejemplo, una 
ecuación diferencial) existentes entre las variables importantes. Esto requiere buenos conoci- 
mientos en el área y hacerse una idea del problema. Usted puede comenzar con un modelo 
básico y luego, con base en las pruebas, refinar el modelo según lo necesario. Por ejemplo, 
usted puede comenzar ignorando cualquier fricción que actúe sobre el cuerpo que cae. En- 
tonces, si es necesario obtener una respuesta más aceptable, trate de tomar en cuenta cual- 
quier fuerza de fricción que pueda afectar el movimiento. 


Pruebe el modelo 


Antes de tratar de “verificar” un modelo comparando su salida con los datos experimentales, 
hay que considerar las siguientes preguntas: 


¿Son razonables las hipótesis? 


¿Son dimensionalmente consistentes las ecuaciones? (Por ejemplo, no queremos 
sumar unidades de fuerza con unidades de velocidad). 


Véanse, por ejemplo, A First Course in Mathematical Modeling, 2a. edición, por FR. Giordano y M. D. Weir 
(Brooks/Cole Publishing Company, Pacific Grove, California, 1997) o Concepts of Mathematical Modeling, por 
W. J. Meyer (McGraw-Hill Book Company, Nueva York, 1984). 


En la formulación matemática del modelo, algunas de las variables independientes pueden ser llamadas parámetros. 
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¿Es el modelo internamente consistente, en el sentido de que las ecuaciones no se 
contradicen entre sí? 


¿Tienen soluciones las ecuaciones importantes? 

¿Son únicas las soluciones? 

¿Qué tan difícil es obtener las soluciones? 

¿Proporcionan estas soluciones una respuesta al problema en estudio? 


De ser posible, trate de validar el modelo comparando sus predicciones con los datos ex- 
perimentales. Comience con predicciones más bien sencillas que impliquen pocos cálculos o 
análisis. Entonces, al refinar el modelo, verifique si la precisión de las predicciones del modelo 
le parece aceptable. En algunos casos, es imposible la validación, o no es razonable desde un 
punto de vista social, político, económico o moral. Por ejemplo, ¿cómo validar un modelo que 
predice el momento en que el Sol se extinguirá? 

Cada vez que se use el modelo para predecir el resultado de un proceso y con ello resol- 
ver un problema, esto proporciona una prueba del modelo que puede conducir a más refina- 
mientos o simplificaciones. En muchos casos, un modelo se simplifica para obtener una 
respuesta más rápida o menos cara; manteniendo, por supuesto, la precisión suficiente. 

Uno siempre debe recordar que un modelo no es la realidad, sino una representación de 
ésta. Los modelos más refinados pueden proporcionar una comprensión de los procesos na- 
turales subyacentes. Por esta razón, los matemáticos aplicados luchan por modelos mejores 
y más refinados. Aun así, la prueba real de un modelo es su capacidad para determinar una 
respuesta aceptable para el problema planteado. 

En este capítulo analizamos varios modelos que implican ecuaciones diferenciales. En 
la sección 3.2, Análisis por compartimentos, estudiamos problemas de mezclas y modelos de 
poblaciones. Las secciones 3.3 a 3.5 se basan en la física y examinan el calentamiento y el 
enfriamiento, la mecánica de Newton y los circuitos eléctricos. Por último, las secciones 3.6 
y 3.7 contienen una breve introducción a algunas técnicas numéricas para resolver proble- 
mas de primer orden con valores iniciales. Esto nos permitirá estudiar modelos más realistas 
que no pueden resolverse mediante las técnicas del capítulo 2. 


MIST ANÁLISIS POR COMPARTIMENTOS 


Muchos procesos complejos pueden descomponerse en varias etapas y todo el sistema se pue- 
de modelar describiendo las interacciones entre las distintas etapas. Tales sistemas se llaman 
sistemas por compartimentos y se exhiben en forma gráfica como diagramas de bloque. En 
esta sección estudiamos la unidad básica de estos sistemas, un único compartimento, y anali- 
zamos algunos procesos sencillos que pueden controlarse mediante tal modelo. 

El sistema básico de un compartimento consta de una función x(t) que representa la 
cantidad de una sustancia en el compartimento en el instante £, una razón de entrada con la que 
la sustancia entra al compartimento, y una razón de salida con la que la sustancia sale del 
compartimento (véase la figura 3.1 en la página 90). 
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EJEMPLO 1 


Razón de ; Razón de 
entrada «0 salida 


Figura 3.1 Representación esquemática de un sistema con un compartimento 


Como la derivada de x con respecto de f se puede interpretar como la razón de cambio 
en la cantidad de la sustancia en el compartimento con respecto del tiempo, el sistema de un 
compartimento sugiere a 


(1) e = razón de entrada — razón de salida 


como un modelo matemático para el proceso. 


Problemas de mezclas 


Un problema para el que el sistema de un compartimento proporciona una representación 
útil es la mezcla de fluidos en un tanque. Sea x(t) la cantidad de una sustancia en un tanque 
(compartimento) en el instante £. Para usar el modelo de análisis por compartimentos, debe- 
mos determinar las razones con que esta sustancia entra y sale del tanque. En los problemas 
de mezclas, con frecuencia se tiene la razón con la que entra al tanque un fluido que contiene 
a la sustancia, junto con la concentración de la sustancia en ese fluido. Por lo tanto, al multi- 
plicar la razón de flujo (volumen/tiempo) por la concentración (cantidad/volumen) se obtie- 
ne la razón de entrada (cantidad/tiempo). 

En general, la razón de salida de la sustancia es más difícil de determinar. Si nos dan la 
razón de salida de la mezcla de fluidos en el tanque, ¿cómo determinamos la concentración 
de la sustancia en la mezcla? Una hipótesis de simplificación es que la concentración se 
mantenga uniforme en la mezcla. Entonces, podemos calcular la concentración de la sustan- 
cia en la mezcla, dividiendo la cantidad x(t) entre el volumen de la mezcla en el tanque en el 
instante £. Al multiplicar esta concentración por la razón de salida se obtiene la deseada ra- 
zÓn de salida de la sustancia. Este modelo se usa en los ejemplos 1 y 2. 


En un gran tanque con 1000 litros de agua pura se comienza a verter una solución salina a 
una razón constante de 6 litros/minuto. La solución dentro del tanque se mantiene revuelta y 
sale del tanque a razón de 6 litros/minuto. Si la concentración de sal en la solución que entra 
al tanque es de 0.1 kg/litro, determinar el momento en que la concentración de sal en el tan- 
que llegará a 0.05 kg/litro (véase la figura 3.2). 


6 L/min 
0.1 kg/L > 


Figura 3.2 Problema de mezclas con razones de flujo iguales 


SOLUCIÓN 
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Podemos ver al tanque como un compartimento que contiene sal. Si x(t) es la masa de sal en 
el tanque en el instante £, podemos determinar la concentración de sal en el tanque dividien- 
do x(+t) entre el volumen de fluido en el tanque en el instante f. Usaremos el modelo matemá- 
tico descrito por la ecuación (1) para hallar x(1). 

Primero debemos determinar la razón con que la sal sale del tanque. Sabemos que la so- 
lución fluye hacia el tanque a razón de 6 litros/minuto. Como la concentración es 0.1 kg/litro, 
concluimos que la razón de entrada de sal al tanque es 


(Q) (6 L/min)(0.1 kg/L) = 0.6 kg/min. 


Ahora debemos determinar la razón con que la sal entra al tanque. La solución salina en 
el tanque se mantiene bien revuelta, de modo que podemos suponer que la concentración de 
sal en el tanque es uniforme. Es decir, la concentración de sal en cualquier parte del tanque 
en el instante f es justamente x(t) entre el volumen de fluido en el tanque. Como el tanque te- 
nía en un principio 1000 litros y la razón de flujo hacia el tanque es igual a la razón de salida, 
el volumen es constante e igual a 1000 litros. Por lo tanto, la razón de salida de la sal es 


x(1) 
1000 


kg/L sli kg/mi 
o = —— 
2 s00 F£/min, 


(3) l6 Umi) 


En un principio, el tanque contenía agua pura, de modo que x(0) = 0. Al sustituir las ra- 
zones (2) y (3) en la ecuación (1) tenemos el problema con valor inicial 


(4) a 6 xí0)=0, 


como modelo matemático para el problema de mezclas. 
La ecuación (4) es separable (y lineal) y fácil de resolver. Al usar la condición inicial 
x(0) = 0 para evaluar la constante arbitraria, obtenemos 


(5) x(0) = 100(1 — 67396500) 


Así, la concentración de sal en el tanque en el instante t es 


MO 
1000 


0.1(1 — e73/%) kg/L. 


Para determinar el momento en que la concentración de sal es 0.05 kg/litro, igualamos el la- 
do derecho a 0.05 y despejamos t, con lo que tenemos 


0,11 = 0%) = 0.05 0. e Y =05. 


y por tanto 


, — 500 1n 2 


3 == 115.52 min. 


En consecuencia, la concentración de sal en el tanque será igual a 0.05 kg/litro después de 
115.52 minutos. Mm 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


De la ecuación (5) observamos que la masa de sal en el tanque crece poco a poco y tiene 
el valor límite 


lím x(1) = lím 1000(1 — e7*/500) = 100 kg. 


=00 t=00 


Así, la concentración límite de sal en el tanque es 0.1 kg/litro, que es igual a la concen- 
tración de sal en la solución que entra al tanque. ¡Es claro que esto coincide con nuestras ex- 
pectativas! 

Sería interesante saber qué pasaría con la concentración si la razón de flujo de entrada es 
mayor que la razón de flujo de salida. 


Para el problema de mezclas descrito en el ejemplo 1, suponga ahora que la solución salina 
sale del tanque a razón de 5 litros/minuto en vez de 6 litros/minuto, manteniéndose el resto 
igual (véase la figura 3.3). Determine la concentración de sal en el tanque como función del 
tiempo. 


La diferencia entre la razón de flujo de entrada y la razón de flujo de salida es 6 — 5 = 1 litro/ 
minuto, de modo que el volumen de fluido en el tanque después de f£ minutos es (1000 + £) 
litros. Por lo tanto, la razón con la que la sal deja el tanque es 


xl4) Salr) 


1000 +7 ey = 55 kgfmin. 


S L/min) = 1000 +1 


Usamos esto en vez de (3) para la razón de salida, con lo que tenemos el problema con valor 
inicial 
dx 0% 


(6) e "o UA 


como modelo matemático para el problema de mezclas. 
La ecuación diferencial (6) es lineal, de modo que podemos usar el procedimiento bos- 
quejado en la página 51 para hallar x(£). El factor integrante es 4(t) = (1000 + £). Así, 


E [(1000 + rx] = 0.6(1000 +1)", 
(1000 + ¿'x = 0.1(1000 +] +e€, 
xt) = 0.1(1000 + £) + e(1000 + 1)? 
Al usar la condición inicial x(0) = O, tenemos que c = —0.1(1000), y con ello la solución 
de (6) es 


x(t) = 0.1(1000 + £) — (1000)(1000 + £)7* . 


6 L/min 
0.1 kg/L > 


Figura 3.3 Problema de mezclas con razones de flujo distintas 
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Por lo tanto, la concentración de sal en el tanque en el instante £ es 


x(1) 


— a 6 -6 
(7) 2000 + y O.1[1 — (1000)%(1000 + 2) kg/L. 5 


Como en el ejemplo 1, la concentración dada por (7) tiende a 0.1 kg/litro cuando £ —= oo. 
Sin embargo, en el ejemplo 2, el volumen de fluido en el tanque crece sin límite, y cuando el 
tanque comienza a desbordarse, el modelo en (6) ya no es adecuado. 


Modelos de población 


¿Cómo predecir el crecimiento de una población? Si estamos interesados en una única po- 
blación, podemos pensar que la especie está contenida en un compartimento (una caja de 
Petri, una isla, un país, etc.) y estudiar el proceso de crecimiento como un sistema con un 
compartimento. 

Sea p(t) la población en el instante 1. Aunque la población siempre es un entero, por lo 
general es tan grande que se introduce un error muy pequeño al suponer que p(t) es una fun- 
ción continua. Queremos determinar la tasa de crecimiento (entrada) y la tasa de defunción 
(salida) para la población. 

Consideremos una población de bacterias que se reproduce mediante la división celular 
sencilla. En nuestro modelo, suponemos que la tasa de crecimiento es proporcional a la po- 
blación presente. Esta hipótesis es consistente con las observaciones del crecimiento de las 
bacterias. Mientras haya espacio y comida suficientes, también podemos suponer que la tasa 
de defunción es nula. (Recuerde que en la división celular, la célula madre no muere, sino 
que se convierte en dos nuevas células). Por lo tanto, un modelo matemático para una pobla- 
ción de bacterias es 


dp 
(8) di =S kip > pl0) = Po» 


donde k, > O es la constante de proporcionalidad para la tasa de crecimiento y py es la pobla- 
ción en el instante £ = O. Para poblaciones humanas, ¡es claro que la hipótesis de la tasa de 
defunción nula es falsa! Sin embargo, si suponemos que las personas sólo mueren de causas 
naturales, sería de esperar que la tasa de defunción también fuese proporcional al tamaño de 
la población. Es decir, revisamos (8) para tener 


(9) —]=kip =kap = (ki — ko)p = kp, 


donde k:= k¡ — k, y k, es la constante de proporcionalidad para la tasa de defunción. Supon- 
gamos que k, > k>, de modo que k > O. Esto produce el modelo matemático 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


llamado ley exponencial o de Malthus' para el crecimiento de poblaciones. Esta ecuación 
es separable, y al resolver el problema con valor inicial para p(t) se tiene 


AD pl(t)=poe"" . 


Para verificar el modelo de Malthus, lo aplicaremos a la historia demográfica de Estados 
Unidos. 


En 1790, la población de Estados Unidos era de 3.93 millones, y en 1890 era de 62.98 millo- 
nes. Usar el modelo de Malthus para estimar la población de Estados Unidos como función 
del tiempo. 


Si hacemos que £ = O sea el año 1790, entonces por la fórmula (11) tenemos 
(12)  p(r)=(3.93)e* , 


donde p(t) es la población en millones. Una forma de obtener un valor de k sería ajustar el 
modelo mediante los datos de cierto año específico, como 1890 (+= 100 años).** Tenemos 


p(100) = 62.98 = (3.93)e%X | 


Al despejar k tenemos 


pa In(62.98) — In(3.93) oa 
_ 100 ión 


Al sustituir este valor en la ecuación (12) obtenemos 
(13) — p(t)=(3.93)e0027%)% y 


En la tabla 3.1 enumeramos la población de Estados Unidos dada por la Oficina de Cen- 
sos, y la población predicha por el modelo de Malthus utilizando la ecuación (13). En la ta- 
bla vemos que las predicciones basadas en el modelo de Malthus coinciden de manera 
razonable con los datos de los censos hasta cerca de 1900. Después de 1900, la población pre- 
dicha es muy grande, por lo que el modelo de Malthus no es aceptable. 

Observemos que un modelo de Malthus se puede generar usando los datos de los censos 
para dos años distintos. Elegimos 1790 y 1890 para comparar con el modelo logístico que 
describimos a continuación. 


Nota histórica: Thomas R. Malthus (1766-1834) fue un economista británico estudioso de los modelos de po- 
blación. 

Por supuesto, la elección del año 1890 es puramente arbitraria; una forma más democrática (y mejor) de extraer 
los parámetros de los datos aparece después del ejemplo 4. 
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TABLA 3.1 UNA COMPARACIÓN DE LOS MODELOS DE MALTHUS Y 


LOGÍSTICO CON LOS DATOS DE LOS CENSOS EN ESTADOS 
UNIDOS (LA POBLACIÓN SE DA EN MILLONES) 


Censo de Malthus Logístico 1 dp Logístico 
Año EUA (ejemplo 3) (ejemplo 4) p dt (mínimos cuadrados) 
1790 3.93 3.93 3.93 4.08 
1800 5.31 5.19 5.30 0.0312 5.41 
1810 7.24 6.84 7.13 0.0299 7.17 
1820 9.64 9.03 9.58 0.0292 9.48 
1830 12.87 11.92 12.82 0.0289 12,49 
1840 17.07 15.73 17.07 0.0302 16.42 
1850 23.19 20.76 22.60 0.0310 21.49 
1860 31.44 27.40 29.70 0.0265 27.98 
1870 39.82 36.16 38.66 0.0235 36.18 
1880 50.19 47.72 49.71 0.0231 46.40 
1890 62.98 62.98 62.98 0.0207 58.90 
1900 76.21 83.12 78.42 0.0192 73.82 
1910 92.23 109.69 95.73 0.0162 91.15 
1920 106.02 144.76 114.34 0.0146 110.68 
1930 123.20 191.05 133.48 0.0106 131.19 
1940 132.16 252.13 152.26 0.0106 154.08 
1950 151.33 333.74 169.90 0.0156 176.35 
1960 179.32 439.12 185.76 0.0145 197.82 
1970 203.30 579.52 199.50 0.0116 217.72 
1980 226.54 764.80 211.00 0.0100 235:51 
1990 248.71 1009.33 220.38 0.0110 250.91 
2000 281.42 1332.03 227.84 263.86 
2010 2 1757.91 233.68 274.51 


El modelo de Malthus sólo consideraba muertes por causas naturales. ¿Y qué hay de las 
muertes prematuras debidas a la desnutrición, falta de medicamentos, transmisión de enfer- 
medades, crímenes, etc.? Estos hechos implican una competencia entre la población, de mo- 
do que podríamos suponer que existe otra componente de la tasa de defunción, proporcional 
al número de interacciones por parejas. Hay p(p — 1)/2 de tales interacciones posibles para 
una población de tamaño p. Así, sí combinamos la tasa de nacimiento (8) con la tasa de de- 
función y ordenamos las constantes, obtenemos el modelo logístico 


dp plp— 1) 
rr a E 


(0) 


d 
(14) E =Aplp pu, p(0) = py, 


donde A = k3/2 y p¡ = (2k¡/k3) + 1. 
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La ecuación (14) tiene dos soluciones de equilibrio: p(t) = p, y p(t) = 0. Las soluciones 
que no son de equilibrio se pueden determinar separando variables y usando la tabla de inte- 
grales del forro: 


PP 
Pp 


dp 1 
—_——— =-A|dto In = -—At+c¡ Oo |l-— 
p(p — pi) Pi pl 


Si p(t)=pyent=0 y cz= 1 - py/pg, al despejar p(t) tenemos 


(e) Pi POP, 
as  p(t)= a —. 
1— cz? py+ (pi poje *?* 


La función p(t) dada en (15) es la función logística; en la figura 3.4 se muestran las 
gráficas de las curvas logísticas. ' 
Verifiquemos el modelo logístico con el crecimiento de la población de Estados Unidos. 


EJEMPLO 4 Si la población en 1790 (3.93 millones) es la población inicial y se dan las poblaciones en 
1840 y 1890 de 17.07 y 62.98 millones, respectivamente, utilizar el modelo logístico para es- 
timar la población en el instante £. 


y Pp 
A A 
lo 
Pi Pi 
Po 
1 1 
(a) O<py<Ppj (D) Po>P¡ 


Figura 3.4 Las curvas logísticas 


“Nota histórica: El modelo logístico para el crecimiento de poblaciones fue desarrollado por vez primera por P. F. 
Verhulst cerca de 1840. 


SOLUCIÓN 
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Con £ = 0 correspondiente al año 1790, sabemos que py = 3.93. Ahora debemos determinar 
los parámetros A, p, en la ecuación (15). Para esto, usamos los hechos dados p(50) = 17.07 
y p(100) = 62.98; es decir, 


3.93 p 
(16) 10 = ———_————_——_ 
3.93 + (p, — 3.93)e 5% 
3.93 p, 
(17) 6298 = 


3.93 + ([p, — 3.93)e 7140, 


Las ecuaciones (16) y (17) son dos ecuaciones no lineales en las dos incógnitas A, p,. Para re- 
solver tal sistema, por lo general recurrimos a un esquema de aproximación numérica, como 
el método de Newton. Sin embargo, para el caso en cuestión, es posible determinar las solu- 
ciones de manera directa, debido a que se tienen los datos para los instantes 1,, y t, CON ty = 2£, 
(véase el problema 12). Al hacer los cálculos algebraicos descritos en el problema 12, halla- 
mos en última instancia que 


(18) p¡=251.7812 y A=0,0001210 . 


Así, el modelo logístico para los datos dados es 


989.50 
3.93 + (247:85 je 00000 : 


(19)  P(t) " 


Los datos de población predichos por (19) se muestran en la cuarta columna de la tabla 
3.1. Como puede ver, estas predicciones coinciden con los datos de los censos mejor que el 
modelo de Malthus. Y, por supuesto, la coincidencia es perfecta en los años 1790, 1840 y 
1890. Sin embargo, la elección de estos años particulares para estimar los parámetros pp, A 
y p, es un tanto arbitraria y es de esperar que un modelo más robusto utilice todos los datos, 
de cierta forma, para la estimación. Una forma de implantar esta idea es la siguiente. 

Observe de la ecuación (14) que el modelo logístico predice una relación lineal entre 


(dp/dt)/p y p: 


Lp 


a PA 


con Ap, como la ordenada al origen y —A como la pendiente. En la quinta columna de la ta- 
bla 3.1, enumeramos los valores de (dp/dt)/p, estimados a partir de diferencias centradas 
como 


20) 1 sil ] 1 ple+ 10) — pls — 10) 

— — uu - — —_—_—_—_—_—_—_—_—_—_—_—_—_—___—_—_—_—_— 

plo de pr) 20 
(véase el problema 16). En la figura 3.5 estos valores estimados de (dp/dt)/p se grafican 
contra p en lo que se llama un diagrama de dispersión. La relación lineal predicha por el 
modelo logístico sugiere que aproximemos la gráfica mediante la línea recta. Una técnica 
común para hacer esto es el llamado ajuste lineal por mínimos cuadrados, que se analiza en 
el apéndice D. Esto produce la línea recta 


1d 
- “2 - 0.0286448 — 0.00009166p . 
P dt 
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+ + + + + p (millones) 
50 100 150 200 250 


Figura 3.5 Datos de dispersión y ajuste mediante una línea recta 


que también se muestra en la figura 3.5. Ahora, con A = 0.00009166 y p, = (0.0286448/A) = 
312.5, podemos despejar py en la ecuación (15): 


QD  p= 


Al promediar el lado derecho de (21) sobre todos los datos, obtenemos la estimación py = 
4.083. Por último, la inserción de estas estimaciones de los parámetros en la ecuación (15) con- 
duce a las predicciones enumeradas en la sexta columna de la tabla 3.1. 

Observe que este modelo produce p¡ = 312.5 millones como el límite de la población 


futura de Estados Unidos. 


1. 


Una solución salina entra a una razón constante de 
8 litros /minuto en un tanque de gran tamaño que en un 
principio contenía 100 litros de solución salina en que 
se habían disuelto 0.5 kg de sal. La solución dentro del 
tanque se mantiene bien revuelta y sale del tanque con 
la misma razón. Si la concentración de sal en la solu- 
ción que entra al tanque es de 0.05 kg/litro, determine 
la masa de sal en el tanque después de £ minutos. 
¿Cuándo llegará la concentración de sal en el tanque a 
0.02 kg/litro? 


Una solución salina entra a una razón constante de 
6 litros/minuto en un tanque de gran tamaño que en 
un principio contenía 50 litros de solución salina en que 
se habían disuelto 0.5 kg de sal. La solución dentro 
del tanque se mantiene bien revuelta y sale del tan- 


que con la misma razón. Si la concentración de sal 
en la solución que entra al tanque es de 0.05 kg/li- 
tro, determine la masa de sal en el tanque después de 
t minutos. ¿Cuándo llegará la concentración de sal 
en el tanque a 0.03 kg/litro? 


3. Una solución de ácido nítrico entra a una razón 


constante de 6 litros/minuto en un tanque de gran ta- 
maño que en un principio contenía 200 litros de una 
solución de ácido nítrico al 0.5%. La solución dentro 
del tanque se mantiene bien revuelta y sale del tan- 
que a razón de 8 litros/minuto. Si la solución que 
entra al tanque tiene ácido nítrico al 20%, determine 
el volumen de ácido nítrico en el tanque después de £ 
minutos. ¿Cuándo llegará el porcentaje de ácido ní- 
trico en el tanque a 10%? 


4. Una solución salina entra a una razón constante de 


4 litros/minuto en un tanque de gran tamaño que en 
un principio contenía 100 litros de agua pura. La solu- 
ción dentro del tanque se mantiene bien revuelta y 
sale del tanque a razón de 3 litros/minuto. Si la con- 
centración de sal en la solución que entra al tanque 
es de 0.2 kg/litro, determine la masa de sal en el tan- 
que después de £ minutos. ¿Cuándo llegará la con- 
centración de sal en el tanque a 0.1 kg/litro? 

. Una alberca cuyo volumen es de 10,000 galones 
contiene agua con cloro al 0.01%. A partir del ins- 
tante £ = 0, se bombea agua del servicio público con 
cloro al 0.001% hacia la alberca, a razón de 5 galo- 
nes/minuto. El agua sale de la alberca con la misma 
razón. ¿Cuál es el porcentaje de cloro en la alberca 
después de 1 hora? ¿En qué momento el agua de la 
alberca tendrá 0.002% de cloro? 

. El aire de una pequeña habitación de 12 por 8 por 8 
pies tiene 3% de monóxido de carbono. A partir de 
t = 0, se introduce aire fresco sin monóxido de carbo- 
no en la habitación, a razón de 100 pies cúbicos/mi- 
nuto. Si el aire de la habitación sale por una ventila 
con la misma razón, ¿en qué momento tendrá el aire 
de la habitación 0.01% de monóxido de carbono? 

. Desde el instante £ = O se bombea agua fresca a ra- 
zón de 3 galones/minuto en un tanque de 60 galones 
lleno con una solución salina. La mezcla resultante 
se desborda con la misma razón en un segundo tan- 
que de 60 galones que inicialmente contenía sólo 
agua pura, y de ahí se derrama al piso. Suponiendo 
una mezcla perfecta en ambos tanques, ¿en qué mo- 
mento será más salada el agua del segundo tanque? 
¿Y qué tan salada estará, comparada con la solución 
original? 

. La sangre conduce un medicamento a un órgano a ra- 
zón de 3 cm!/s y sale con la misma razón. El órgano 
tiene un volumen líquido de 125 em'. Si la concentra- 
ción del medicamento en la sangre que entra al órga- 
no es de 0.2 g/cm?, ¿cuál es la concentración del 
medicamento en el órgano en el instante 1, si inicial- 
mente no había rastros de dicho medicamento? ¿En 
qué momento llegará la concentración del medica- 
mento en el órgano a 0.1 g/cm?? 

. En 1980, el departamento de recursos naturales libe- 
ró 1000 ejemplares de una especie de pez en un lago. 
En 1987, la población de estos peces en el lago se 
estimó en 3000. Use la ley de Malthus para el creci- 
miento de poblaciones y estime la población de estos 
peces en el lago en el año 2010. 
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11. 


12. 


13. 


14. 


15. 
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Análisis por compartimentos 


Utilice un bosquejo de la línea fase (véase Proyecto 
D, Capítulo 1) para argumentar que cualquier solu- 
ción al modelo del problema de mezclas 


e 


ab>0, 
di 


tiende a la solución de equilibrio x(t) = a/b cuando 
t tiende a +00; es decir, a/b es un pozo. 

Utilice un bosquejo de la línea fase (véase Proyecto 
D, Capítulo 1 para justificar que cualquier solución 
del modelo logístico 


dp 
au la — bplp ; plto) = Po» 


donde a, b y py son constantes positivas, tiende a la 
solución de equilibrio p(t) = a/b cuando f tiende 
a +00. 

Para la curva logística (15), suponga que p, '= p(t,) 
y Pp := p(t,) están dadas, con tf, = 2£, (t, > 0). 
Muestre que 


2_ 


Ñ ES — Papo + pue 
pj=> Pa > 


Pa 7 PoPe 
1 q 
qe 1 Pez po 
Pito LPolPs — Po) 


[Sugerencia: Iguale las expresiones (21) para py en 
los instantes 1, y 1. Haga x = exp( —Apita) y e = 
exp( —Ap¡t,) y despeje x. Inserte en una de las ex- 
presiones anteriores y halle p,]. 

En el problema 9, suponga que además sabemos que la 
población de peces en 1994 se estimaba en 5000. Use 
un modelo logístico para estimar la población de peces 
en el año 2010. ¿Cuál es la población límite predicha? 
[Sugerencia: Use las fórmulas del problema 12]. 

En 1970, la población de lagartos en los terrenos del 
Centro Espacial Kennedy se estimó en 300. En 1980, 
la población había aumentado hasta un estimado de 
1500. Use la ley de Malthus para el crecimiento de po- 
blaciones y estime la población de lagartos en dichos 
terrenos, en el año 2010. 

En el problema 14, suponga que además sabemos 
que la población de lagartos en los terrenos del Cen- 
tro Espacial Kennedy en 1975 se estimaba en 1200. 
Use un modelo logístico para estimar la población de 
lagartos en el año 2010. ¿Cuál es la predicción para 
la población límite? [Sugerencia: Use las fórmulas 
del problema 12]. 


JO 
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16. 


17. 


18. 


19. 


Capítulo 3 


Muestre que para una función diferenciable p(t), te- 
nemos 


pl + h)-— ple— h) 
2h 


que es la base de la aproximaciones mediante diferen- 
cias centradas utilizadas en (20). 


lím =p 10 


A=0 


(a) Para los datos del censo de Estados Unidos, uti- 
lice la aproximación mediante diferencias hacia 
adelante para la derivada; es decir, 


L plr+ 10) — plo) 

) = A 

pli) pí1) 10 

y vuelva a calcular la quinta columna de la tabla 
3.1, 

Use los datos de la parte (a) y determine las 
constantes A y p, en el ajuste por mínimos cua- 
drados 


(b) 


l dp 


A de Ap, — Ap 


(véase el apéndice D). 

Con los valores de A y p, hallados en la parte 
(b), determine py promediando la fórmula (21) 
sobre todos los datos. 

Sustituya los valores determinados de A, p¡ y Po 
en la fórmula logística (15) y calcule las pobla- 
ciones predichas para cada uno de los años enu- 
merados en la tabla 3.1. 

Compare este modelo con el modelo basado en 
las diferencias centradas de la sexta columna 
de la tabla 3.1. 

Un modelo de poblaciones utilizado en las predic- 
ciones actuariales se basa en la ecuación de Gom- 
pertz 


(c) 


(d) 


(e) 


dp Ñ 
7 =Pla-binP), 


donde a y b son constantes. 

(a) Halle P(1) en la ecuación de Gompertz. 

(b) Si P(0) = Py > 0, dé una fórmula para P(t) en 
términos de a, b, Py y t. 

(c) Describa el comportamiento de P(t) cuando 
t => +00. [Sugerencia: Considere los casos para 
b>0yb<0l. 

La masa inicial de cierta especie de pez es 7 millones 

de toneladas. Dicha masa, de dejarse sola, aumenta- 

ría a una razón proporcional a la masa, con una cons- 
tante de proporcionalidad de 2/año. Sin embargo, la 


20. 


21. 


22. 


Modelos matemáticos y métodos numéricos que implican ecuaciones de primer orden 


pesca comercial elimina una masa de peces a una ra- 
zón constante de 15 millones de toneladas por año. 
¿En qué momento se terminarán los peces? Si la razón 
de pesca se modifica de modo que la masa de peces 
permanezca constante, ¿cuál debería ser la razón? 

Por consideraciones teóricas, se sabe que la luz de 
cierta estrella debe llegar a la Tierra con una intensi- 
dad /¿. Sin embargo, la trayectoria de la luz desde la 
estrella hasta la Tierra pasa por una nube de polvo, 
con un coeficiente de absorción de 0.1/año luz. La 
luz que llega a la Tierra tiene una intensidad 1/2 lp. 
¿Cuál es el espesor de la nube de polvo? (La razón 
de cambio de la intensidad de la luz con respecto del 
espesor es proporcional a la intensidad. Un año luz 
es la distancia recorrida por la luz en un año). 


Una bola de nieve se funde de modo que la razón de 
cambio en su volumen es proporcional al área de su 
superficie. Si la bola de nieve tenía inicialmente 4 pul- 
gadas de diámetro y 30 minutos después tenía 3 pulga- 
das de diámetro, ¿en qué momento tendrá un diámetro 
de 2 pulgadas? Desde el punto de vista matemático, 
¿en qué momento desaparecerá la bola de nieve? 
Suponga que la bola de nieve del problema 21 se 
funde de modo que la razón de cambio en su diáme- 
tro es proporcional al área de su superficie. Use los 
mismos datos ya dados y determine el momento en 
que su diámetro será de 2 pulgadas. Desde el punto 
de vista matemático, ¿en qué momento desaparecerá 
la bola de nieve? 


En los problemas 23 a 27, suponga que la razón de 
decaimiento de una sustancia radiactiva es proporcional 
a la cantidad de sustancia presente. La vida media de una 
sustancia radiactiva es el tiempo que tarda en desinte- 
grarse la mitad de la sustancia. 


23. 


24. 


25. 


Si en un principio se tienen 50 g de una sustancia ra- 
diactiva y después de 3 días sólo restan 10 g, ¿qué 
porcentaje de la cantidad original quedará después 
de 4 días? 


Si en un principio se tienen 300 g de una sustancia 
radiactiva y después de 5 años restan 200 g, ¿cuánto 
tiempo deberá transcurrir para que sólo queden 10 g? 


Con frecuencia, el fechado por carbono se usa para 
determinar la edad de un fósil. Por ejemplo, en una 
cueva de Sudáfrica se halló un cráneo humano junto 
con los restos de una hoguera. Los arqueólogos 
creen que la edad del cráneo sea igual a la edad de la 
hoguera. Se ha determinado que sólo queda 2% de 
la cantidad original de carbono 14 en los restos de ma- 
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dera en la hoguera. Estime la edad del cráneo, si la 
vida media del carbono 14 es de aproximadamente 
5600 años. 


26. Para ver lo sensible que puede ser la técnica de fecha- 


do por carbono del problema 25, 


(a) Vuelva a resolver el problema 25, suponiendo que 
la vida media del carbono 14 es de 5550 años. 

(b) Vuelva a resolver el problema 25, suponiendo 
que resta 3% de la masa original. 

(c) Si cada una de las cifras de los incisos (a) y (b) 
representa un error del 1% al medir los dos pará- 
metros (vida media y porcentaje de masa restan- 
te), ¿a cuál parámetro es más sensible el modelo? 
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27. Los únicos isótopos de los elementos desconocidos 


hohio e inercio (símbolos Hh e It) son radiactivos. 
El hohio decae en el inercio con una constante de 
decaimiento de 2/año, y el inercio decae en el isótopo 
radiactivo del bunkio (símbolo Bu) con una constan- 
te de decaimiento de 1/año. Una masa inicial de 1 kg 
de hohio se coloca en un recipiente no radiactivo, sin 
otras fuentes de hohio, inercio ni bunkio. ¿Qué can- 
tidad de cada elemento habrá en el recipiente des- 
pués de £ años? (La constante de decaimiento es la 
constante de proporcionalidad en el enunciado de 
que la razón de pérdida de masa del elemento en 
cualquier instante es proporcional a la masa del ele- 
mento en ese instante). 


MISS CALENTAMIENTO Y ENFRIAMIENTO DE EDIFICIOS 


Nuestro objetivo es formular un modelo matemático que describa el perfil de temperatura 
dentro de un edificio durante 24 horas, como función de la temperatura exterior, el calor ge- 
nerado dentro del edificio y el calefactor o el aire acondicionado. Con este modelo queremos 
contestar las tres preguntas siguientes: 


(a) ¿Cuánto tiempo tarda en cambiar esencialmente la temperatura del edificio? 


(b) ¿Cómo varía la temperatura del edificio durante la primavera y el otoño, cuando no 
se utiliza la calefacción ni el aire acondicionado? 


(c) ¿Cómo varía la temperatura del edificio durante el verano, cuando se utiliza el aire 
acondicionado, o durante el invierno, cuando se usa la calefacción? 


Un enfoque natural para modelar la temperatura dentro de un edificio es el uso del aná- 
lisis por compartimentos. Sea T(1) la temperatura dentro del edificio en el instante £ y veamos 
al edificio como un único compartimento. Entonces la razón de cambio en la temperatura 
queda determinada por todos los factores que generan o disipan calor. 

Tomaremos en cuenta tres factores principales que afectan la temperatura dentro del edi- 
ficio. En primer lugar está el calor generado por las personas, las luces y las máquinas dentro 
del edificio. Esto causa una razón de incremento en la temperatura que denotaremos por 
H(t). En segundo lugar está el calentamiento (o enfriamiento) proporcionado por la calefac- 
ción (o el aire acondicionado). Esta razón de incremento (o decremento) en temperatura será 
representada por U(+t). En general, la razón de calentamiento adicional A(t) y la razón de ca- 
lefacción (o enfriamiento) U(t) quedan descritas en términos de energía por unidad de tiem- 
po (como las unidades térmicas británicas por hora). Sin embargo, al multiplicar por la 
capacidad calórica del edificio (en unidades de cambio de temperatura por unidad de energía 
calórica), podemos expresar las dos cantidades H(t) y U(t) en términos de temperatura por 
unidad de tiempo. 

El tercer factor es el efecto de la temperatura exterior M(t) sobre la temperatura dentro 
del edificio. La evidencia experimental ha mostrado que este factor se puede modelar me- 
diante la ley de enfriamiento de Newton. Esta ley establece que hay una razón de cambio 
de la temperatura T(1) que es proporcional a la diferencia entre la temperatura exterior M(t) 
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y la temperatura interior 7(+). Es decir, la razón de cambio en temperatura del edificio debi- 
da a M(t) es 


K[M(1) - T(t)] . 


La constante positiva K depende de las propiedades físicas del edificio, como la cantidad 
de puertas y ventanas y el tipo de aislamiento, pero K no depende de M, T o t. Por lo tanto, 
cuando la temperatura exterior es mayor que la temperatura interior, M(*) — T(t) > 0 y hay 
un incremento en la temperatura del edificio debido a M(+t). Por otro lado, cuando la tempe- 
ratura exterior es menor que la temperatura interior, entonces M(+) — T(t) <0 y la tempera- 
tura del edificio disminuye. 

En resumen, vemos que 


dT _ 


(1) de K|MÍ0) —- T(0)] + H(0) + U0 , 


cuando la razón de calentamiento adicional H(t) siempre es no negativa y U(t) es positiva 
para la calefacción y negativa para el aire acondicionado. Un modelo más detallado de la 
dinámica de temperatura del edificio implicaría más variables para representar diversas tem- 
peraturas en distintas habitaciones o zonas. Tal enfoque usaría el análisis por comparti- 
mentos, donde las habitaciones serían los distintos compartimentos (véanse los problemas 
35-37, ejercicios 5.2). 

Como la ecuación (1) es lineal, se puede resolver mediante el método analizado en la sec- 
ción 2.3. Al escribir (1) en la forma canónica 


O O + PUNTO =00. 
donde 


P(0)=K, 
(3) O(1):= KM) + H(0) + UlO, 


vemos que el factor integrante es 


uls) = osp[ [x a) sao, 


Para resolver (2), multiplicamos cada lado por e*' e integramos: 


¿AT 


(9 + Ke 10) = “00 , 


¿Ki = festoloa E, 


Al despejar T(1) se tiene 
a T(= | loa + cet 


= en [extxaro + He) + Ult) Jar + c) ; 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 
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Suponga que al final del día (en el instante fp), cuando las personas salen del edificio, la tem- 
peratura exterior permanece constante e igual a My, la razón de calentamiento adicional H 
dentro del edificio se anula y la razón de uso del calefactor o el aire acondicionado U tam- 
bién se anula. Determinar T(1), dada la condición inicial T(t/) = To. 


Con M = My, H =0 y U =0, la ecuación (4) se convierte en 
TN =* 4 ferran + c) =e *[Mpe* + €] 


= Mp+Ce*. 


Al hacer £ = ty y usar el valor inicial 7 de la temperatura, vemos que la constante C es 
(To — Mpyexp(Ktp). Por lo tanto, 


(S) Tl1) = My + (To — Maje 500 


Cuando My < T, la solución en (5) decrece de manera exponencial a partir de la tempera- 
tura inicial 7, hasta la temperatura final M,. Para determinar el tiempo que tarda la tempe- 
ratura en cambiar “esencialmente”, considere la sencilla ecuación lineal dA/dt = —aMA, 
cuyas soluciones tienen la forma A(1) = A(O)e”“. Cuando t => +oo, la función A(t) decae 
en forma exponencial (a > 0) o crece de manera exponencial (« < 0). En cualquier caso, el 
tiempo que tarda A(t) en cambiar de A(0) a A(0)/e (= 0.368 A(0)) es justamente 1/a, pues 


al) = AÍ0)e 1/0 = A(o) 


ee E 


La cantidad 1/'a/, que no depende de A(0), es la constante de tiempo para la ecuación. 
Para las ecuaciones lineales de la forma más general dA/dt = —aA + g(t), nos referimos de 
nuevo a 1/|a: como la constante de tiempo. 

De regreso al ejemplo 1, vemos que la temperatura T(+) satisface la ecuación 


dT d(T — Mp) 


a = —KT(t) + KMo , 1) = —K[T() - Mp] , 


donde M, es una constante. En cualquier caso, la constante de tiempo es justamente 1/K, lo 
que representa el tiempo que tarda la diferencia de temperaturas 7 — My en cambiar de 7, — My 
a (T, — Mp)/e. También decimos que 1/K es la constante de tiempo para el edificio (sin ca- 
lefacción o aire acondicionado). Un valor típico para la constante de tiempo de un edificio es 
de 2 a 4 horas, pero esta constante de tiempo puede ser menor si las ventanas están abiertas o 
si existe un ventilador de aire. También puede ser mayor si el edificio está bien aislado. 

En el contexto del ejemplo 1, podemos usar el concepto de constante de tiempo para res- 
ponder nuestra pregunta inicial (a): la temperatura del edificio cambia de manera exponencial, 
con una constante de tiempo igual a 1/K. Una respuesta a la pregunta (b) acerca de la tempe- 
ratura dentro del edificio durante la primavera o el otoño está dada en el siguiente ejemplo. 


Determinar la temperatura del edificio 7(t) si la razón de calentamiento adicional H(t) es 
igual a la constante Ap, no hay calentamiento ni enfriamiento (U(t) = 0) y la temperatura 
exterior M varía como una onda senoidal en un periodo de 24 horas, con un mínimo ent = 0 
(medianoche) y un máximo en 1 = 12 (mediodía). Es decir, 


M(t) =M,- Bcosat , 
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SOLUCIÓN 


donde B es una constante positiva, My es la temperatura exterior promedio y w = 271/24 = 
711/12 radianes/hora. (Esto podría ocurrir durante la primavera o el otoño cuando no hay cale- 
factor ni aire acondicionado). 


La función Q(t) en (3) es ahora 
O(t) = K(My — Bcos wt) + Hp . 
Al hacer By := My + Hy/K, podemos escribir O como 
(6) O(t) = K(My — Bcos wt) , 
donde KB) representa el valor promedio diario de Q(1); es decir, 


KBh=2 Po da 
= — tjat . 
DA 


Cuando la función de forzamiento O (+) en (6) se sustituye en la expresión para la temperatu- 
ra en la ecuación (4), el resultado (después de integrar por partes) es 


Ti)=e € ] eF(KB¿ — KB cos di + € 


(7) TÍ) = By — BF() + Ce *, 
donde 


cos et + (0/K)sen wr 
duis 1 + (c/K) 


Elegimos la constante C de modo que en medianoche (+ = 0), el valor de temperatura T sea 
igual a cierta temperatura inicial 7,. Así, 


B 


C=To7— Bo + BF0)= 7, By + ; 
0 Ú (0) 0 8] 1 + (00/KP 


Observe que el tercer término de la solución (7) que implica a la constante C tiende a cero 
de manera exponencial. El término constante By en (7) es igual a My + Hy/K y representa la 
temperatura promedio diaria dentro del edificio (despreciando el término exponencial). Cuando 
no hay una razón de calentamiento adicional dentro del edificio (Hy = 0), esta temperatura pro- 
medio es igual a la temperatura exterior promedio M¿. El término BF(t) en (7) representa la va- 
riación senoidal de la temperatura dentro del edificio correspondiente a la variación de la 
temperatura en el exterior. Como F(t) se puede escribir en la forma 


(8) F(1) =[1 + (0/K)?] "2 cos(wt— $) , 


donde tan $ = w/K (véase el problema 16), la variación senoidal dentro del edificio se retra- 
sa con respecto de la variación en el exterior por H/«w horas. Además, la magnitud de la varia- 
ción dentro del edificio es ligeramente menor, por un factor de [1 + (w/K)?]'?, que la 
variación en el exterior. La frecuencia angular de variación w es 271/24 radianes/hora (que es 
aproximadamente 1/4). Los valores usuales para la razón adimensional w/K están entre 1/2 
y 1. Para este rango, el retraso entre la temperatura interior y la exterior es aproximadamente 
de 1.8 a3 horas y la magnitud de la variación interior está entre 89 y 71% de la variación en 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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Figura 3.6 Variación de temperatura dentro y fuera de un edificio sin calefacción 


el exterior. La figura 3.6 muestra la variación senoidal de 24 horas de la temperatura exterior 
para un día moderado típico así como las variaciones de temperatura dentro del edificio para 
una razón adimensional w/K de la unidad, que corresponde a una constante de tiempo 1/K de 
aproximadamente 4 horas. Al trazar esta última curva, hemos supuesto que el término expo- 
nencial ha desaparecido. 


Supóngase que en el edificio del ejemplo 2 se instala un termostato sencillo que se utiliza pa- 
ra comparar la temperatura real dentro del edificio con una temperatura deseada T'. Si la 
temperatura real es menor que la temperatura deseada, el calefactor comienza a funcionar y 
en caso contrario se desconecta. Si la temperatura real es mayor que la temperatura deseada, 
el aire acondicionado comienza a enfriar y en caso contrario se desconecta. (En la práctica, 
hay una cierta zona muerta alrededor de la temperatura deseada en donde la diferencia de 
temperaturas no es suficiente para activar el termostato, pero que ignoraremos en este caso). 
Si la cantidad de calentamiento o enfriamiento es proporcional a la diferencia de temperatu- 
ra; es decir, 


U(t) =Kyl To T(0] , 
donde K, es la constante de proporcionalidad (positiva), determinar T(1). 


Si el control proporcional U(t) se sustituye directamente en la ecuación diferencial (1) para 
la temperatura del edificio, obtenemos 


dT(1) _ 


(O == KLM) — T(0] + H() + Kol Tp — 76] . 


Al comparar la ecuación (9) con la ecuación diferencial lineal de primer orden (2) vemos 
que para este ejemplo, la cantidad P es igual a K + Ky, mientras que la cantidad O(t) que re- 
presenta la función de forzamiento incluye a la temperatura deseada Ty. Es decir, 
Pp = K + Ku » 
Ol) = KM(1) + HÍt) + K,Tp . 
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Cuando la razón de calentamiento adicional es una constante A, y la temperatura exterior M 
varía como una onda senoidal sobre un periodo de 24 horas de la misma forma que en el 
ejemplo 2, la función de forzamiento es 


Q(t) = K(My — Bcos wt) + H¿ + KyTp . 


La función O(1) tiene un término constante y un término coseno, como en la ecuación (6). 
Esta equivalencia es más evidente al sustituir 


(10) O(t) = K¡(B,— B,cos wt) , 


donde 
2711 TT 
0 0 > K y =KwKp, 
KiTp + KMa EN Ho un BK 
a1) Ba e Ki y ¡PS Ki 


Las expresiones para la constante P y la función de forzamiento O(t) de la ecuación 
(10) son iguales a las expresiones del ejemplo 2, excepto que las constantes K, By y B se 
reemplazan, respectivamente, por las constantes K|, B, y B,. Por lo tanto, la solución de la 
ecuación diferencial (9) será la misma que la solución de temperatura del ejemplo 2, excepto 
que se modifican los tres términos constantes. Así, 


(12) T(0) => B, = B¡F¡(t) + Cexp(—Kit) a 
donde 


cos cl + (0/Ky)sen a! 
OK Y 


Elegimos la constante C de modo que en el instante £ = O el valor de la temperatura T es 
igual a T/. Así, 


C=To - Bo + B¡F;¡(0) . n 


En el ejemplo anterior, la constante de tiempo para la ecuación (9) es 1/P = 1/K;, don- 
de K, = K + K.y. En este caso, 1/K; se conoce como la constante de tiempo con calefac- 
ción y aire acondicionado. Para un sistema típico de calefacción y aire acondicionado, Ky 
es un poco menor que 2; para un edificio común, la constante K está entre 1/2 y 1/4. Por lo 
tanto, la suma da un valor de K; cercano a 2, y la constante de tiempo para el edificio con ca- 
lefacción y aire acondicionado es cercana a 1/2 hora. 

Al activar la calefacción o el aire, se necesitan casi 30 minutos para que el término expo- 
nencial de (12) desaparezca. Si despreciamos este término exponencial, la temperatura pro- 
medio dentro del edificio es Bz. Como K, es mucho mayor que K y Hy es pequeño, (11) 
implica que B, es cercana a T¡, la temperatura deseada. En otras palabras, después de un pe- 
riodo de tiempo, la temperatura dentro del edificio es cercana a T', con una pequeña variación 
senoidal. (La temperatura promedio My y la razón de calentamiento adicional A, tienen sólo 
un efecto pequeño). Así, para ahorrar energía, el sistema de calefacción y aire acondicionado 
debe apagarse durante la noche. Al encenderse en la mañana, se necesitarán aproximadamen- 
te 30 minutos para que el interior del edificio alcance la temperatura deseada. Estas observa- 
ciones proporcionan una respuesta a la pregunta (c), en relación con la temperatura dentro del 
edificio durante el verano y el invierno, pregunta planteada al inicio de esta sección. 


1. 
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La hipótesis establecida en el ejemplo 3, en el sentido de que la cantidad de calenta- 
miento o enfriamiento es U(t) = Ky[Tp — T(t)] no siempre es adecuada. La usamos aquí y 
en los ejercicios para ilustrar el uso de la constante de tiempo. Los lectores más audaces po- 
drían experimentar con otros modelos para U(+), en particular si disponen de las técnicas nu- 
méricas analizadas en las secciones 3.6 y 3.7. El proyecto E de la página 147 analiza la 
regulación de la temperatura con controladores de razón fija. 


Una taza de café caliente, inicialmente a 95*C, se 
enfría hasta 80*C en 5 minutos, al estar en un cuarto 
con temperatura de 21*C. Use sólo la ley de enfria- 
miento de Newton y determine el momento en que la 
temperatura del café estará a unos agradables 50*C. 
Una cerveza fría, inicialmente a 35%F, se calienta 
hasta 40%F en 3 minutos, estando en un cuarto con 
temperatura 70%F, ¿Qué tan caliente estará la cerveza 
si se deja ahí durante 20 minutos? 

Un vino blanco a la temperatura ambiental de 709F 
se enfría en hielo (32%F). Si se necesitan 15 minutos 
para que el vino se enfríe hasta 60%F, ¿cuánto tiempo 
se necesita para que el vino llegue a los 56%F? 

Un vino tinto se saca de la cava, donde estaba a 10*C 
y se deja respirar en un cuarto con temperatura de 
23"C. Si se necesitan 10 minutos para que el vino 
llegue a los 15%C, ¿en qué momento llegará la tem- 
peratura del vino a los 189C? 

Era el mediodía en un frío día de diciembre en Tampa: 
16*C. El detective Taylor llegó a la escena del crimen 
para hallar al sargento sobre el cadáver. El sargento 
dijo que había varios sospechosos. Si supieran el mo- 
mento exacto de la muerte, podrían reducir la lista de 
sospechosos. El detective Taylor sacó un termómetro 
y midió la temperatura del cuerpo: 34.5%C. Luego sa- 
lió a comer. Al regresar, a la 1:00 P.m., halló que la 
temperatura del cuerpo era de 33.7*C. ¿En qué mo- 
mento ocurrió el asesinato? [Sugerencia: La tempera- 
tura normal del cuerpo es de 37*C]. 

En una fresca mañana de sábado, mientras las perso- 
nas trabajaban en el interior, el calefactor mantiene 
la temperatura interior del edificio en 21%C. A me- 
diodía, el aparato se apaga y los empleados se van a ca- 
sa. La temperatura exterior es constante e igual a 
12*C durante el resto de la tarde. Si la constante de 
tiempo para el edificio es de 3 horas, ¿en qué mo- 
mento llegará la temperatura del edificio a 16%C? Si 
algunas ventanas se dejan abiertas y la constante de 
tiempo se reduce a 2 horas, ¿en qué momento llegará 
la temperatura interior a 16%C? 


7. En una calurosa mañana de sábado, cuando las per- 


10 


sonas trabajan dentro del edificio, el aire acondicio- 
nado mantiene la temperatura interior en 24*C., A 
mediodía, el aire acondicionado se apaga y las per- 
sonas se van a casa. La temperatura exterior es cons- 
tante e igual a 35%C durante el resto de la tarde. Si la 
constante de tiempo del edificio es de 4 horas, ¿cuál 
será la temperatura dentro del edificio a las 2:00 P.M.? 
¿Y alas 6:00 pP.m.? ¿En qué momento llegará la tem- 
peratura interior del edificio a 27*C? 

Una cochera sin calefacción ni aire acondicionado 
tiene una constante de tiempo de 2 horas. Si la tem- 
peratura exterior varía como una onda senoidal con 
un mínimo de 50%F a las 2:00 A.M. y un máximo de 
SO*F a las 2:00 pP.M., determine los instantes en que el 
edificio alcanza sus temperaturas máxima y mínima, 
suponiendo que el término exponencial se extingue. 
Se va a construir un almacén sin calefacción ni aire 
acondicionado. Según la cantidad de aislamiento, la 
constante de tiempo para este edificio puede variar 
de 1 a5 horas. Para ilustrar el efecto del aislamiento 
sobre la temperatura dentro del almacén, suponga 
que la temperatura exterior varía como una onda se- 
noidal, con un mínimo de 16*C a las 2:00 A.M. y un 
máximo de 32*C a las 2:00 P.M. Suponiendo que el 
término exponencial (que implica la temperatura ini- 
cial 7) se ha extinguido, ¿cuál es la temperatura mí- 
nima dentro del edificio, si la constante de tiempo es 
1 hora? ¿Y si la constante de tiempo es 5 horas? 
¿Cuál es la máxima temperatura dentro del edificio 
si la constante de tiempo es 1 hora? ¿Y si es 5 horas? 


Un lunes temprano por la mañana, la temperatura en 
la sala de lectura ha descendido hasta 40*F, igual a la 
temperatura exterior. A las 7:00 A.M., el conserje en- 
ciende el calefactor con el termostato puesto en 70%F. 
La constante de tiempo para el edificio es 1/K = 2 
horas y la constante de tiempo para el edificio junto 
con su sistema de calentamiento es 1/K, = 1/2 hora. 
Suponiendo que la temperatura exterior permanece 
constante, ¿cuál será la temperatura dentro de la sala 
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de lectura a las 8:00 A.M.? ¿En qué momento llegará 
la temperatura dentro de la sala a 65%F? 


Durante el verano, la temperatura dentro de una ca- 
mioneta llega a 55”C, mientras que en el exterior es 
constante e igual a 35%C. Cuando la conductora en- 
tra a la camioneta, enciende el aire acondicionado 
con el termostato en 16*C. Si la constante de tiempo 
para la camioneta es 1/K = 2 horas y para la camio- 
neta con el aire acondicionado es 1/K, = 1/3 hora, 
¿en qué momento llegará la temperatura dentro de la 
camioneta a los 279C? 


Dos amigos se sientan a platicar y disfrutar una taza de 
café. Al servir el café, el amigo impaciente agrega 
de inmediato una cucharada de crema a su café. El 
amigo relajado espera 3 minutos antes de añadir una 
cucharada de crema (que se ha mantenido a tempe- 
ratura constante). Es entonces cuando ambos co- 
mienzan a tomar el café. ¿Quién tiene el café más 
caliente? Suponga que la crema está más fría que el 
aire y use la ley de enfriamiento de Newton. 


Un sistema de calentamiento de agua mediante ener- 
gía solar consta de un tanque de agua caliente y un 
panel solar. El tanque está bien aislado y tiene una 
constante de tiempo de 64 horas. El panel solar gene- 
ra 2000 Btu/hora durante el día, y el tanque tiene una 
capacidad calórica de 2%F por mil Btu. Si el agua en 
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el tanque está inicialmente a 1109F y la temperatura 
del cuarto donde está el tanque es de 80%F, ¿cuál será 
la temperatura en el tanque después de 12 horas de 
luz solar? 

En el problema 13 se usa ahora un tanque más gran- 
de con una capacidad calórica de 1%F por mil Btu y 
una constante de tiempo de 72 horas (con los demás 
factores idénticos). ¿Cuál será la temperatura en el 
tanque después de 12 horas? 

La ley de Stefan para la radiación establece que la ra- 
zón de cambio de la temperatura de un cuerpo a T gra- 
dos Kelvin en un medio que está a M grados Kelvin es 
proporcional a M* — T?. Es decir, 


dT 


di 


donde k es una constante positiva. Resuelva esta 
ecuación mediante separación de variables. Expli- 
que por qué las leyes de Newton y Stefan son casi 
iguales cuando 7' es cercana a M y Mes constante. 
[ Sugerencia: Factorice M* — T*). 


=kM*-T%), 


Muestre que C, cos wí + C, sen wtf se puede escribir 
en la forma A cos(wt — q), donde A = [c+ ca 
y tan d = C,/C;. [Sugerencia: Use una identidad tri- 
gonométrica común, con C; = A cos q, C) = A 
sen q]. Use este hecho para verificar la representa- 
ción alternativa (8) de F(+) analizada en el ejemplo 2. 


La mecánica es el estudio del movimiento de los objetos y el efecto de las fuerzas que ac- 
túan sobre tales objetos. Es la base de varias ramas de la física y la ingeniería. La mecánica 
de Newton, o clásica, trata del movimiento de los objetos comunes, es decir, de los objetos 
que son grandes en comparación con un átomo y lentos en comparación con la velocidad de 
la luz. Un modelo de la mecánica de Newton se puede basar en las leyes del movimiento 


de Newton:' 


1. Cuando un cuerpo se sujeta a una fuerza externa resultante nula, éste se mueve a 


velocidad constante. 


2. Cuando un cuerpo se sujeta a una o más fuerzas externas, la razón de cambio tem- 
poral del momento del cuerpo es igual a la suma vectorial de las fuerzas externas 


que actúan sobre él. 


Para un análisis de las leyes de movimiento de Newton, véase University Physics, 10a. edición, por F. W. Sears, 
M. W. Zemansky y H. D. Young (Addison-Wesley Publishing Co., Reading, Mass., 1999). 
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3. Cuando un cuerpo interactúa con otro, la fuerza del primer cuerpo sobre el segun- 
do es igual en magnitud, pero opuesta en dirección, a la fuerza del segundo cuerpo 
sobre el primero. 


Los resultados experimentales obtenidos durante más de dos siglos verifican que estas 
leyes son extremadamente útiles para el estudio del movimiento de los objetos comunes en 
un marco de referencia inercial, es decir, un marco de referencia en donde un cuerpo no 
perturbado se mueve con velocidad constante. La segunda ley de Newton, que sólo se aplica 
a marcos de referencia inerciales, nos permite formular las ecuaciones de movimiento para 
un cuerpo. Podemos expresar la segunda ley de Newton como 


Pao 

TZ] AFUX Uv, 

dt 
donde F(x, t, v) es la fuerza resultante sobre el cuerpo en el instante £, posición x y velocidad 
v y p(t) es el momento del cuerpo en el instante f. El momento es el producto de la masa del 
cuerpo y su velocidad, es decir, 


p(1)=mv(1) , 


de modo que podemos expresar la segunda ley de Newton como 


de _ 


1) ma 


ma = Ft, Xx, v) , 
donde a = dv/dt es la aceleración del cuerpo en el instante ?. 

Por lo general, uno sustituye v = dx/dt en vez de la velocidad en (1) y obtiene una ecua- 
ción diferencial de segundo orden en la variable dependiente x. Sin embargo, en esta sección 
nos centraremos en situaciones donde la fuerza F' no depende de x. Esto nos permite conside- 
rar (1) como una ecuación de primer orden 


de 
2 m>=EFltv 
O m2 =Hbv) 
en v(t). 
Para aplicar las leyes de movimiento de Newton a un problema en mecánica, el siguien- 
te procedimiento general puede ser útil. 


PROCEDIMIENTO PARA MODELOS NEWTONIANOS 


(a) Determine todas las fuerzas importantes que actúen sobre el objeto en estudio. 
Es útil trazar un sencillo diagrama del objeto que muestre estas fuerzas. 

(b) Elija un eje de coordenadas adecuado en el cual represente el movimiento del 
objeto y las fuerzas que actúan sobre él. Recuerde que este sistema de coordena- 
das debe ser un marco de referencia inercial. 

(c) Aplique la segunda ley de Newton expresada en la ecuación (2) para determinar 
las ecuaciones de movimiento del objeto. 


En esta sección expresaremos la segunda ley de Newton en uno de dos sistemas de uni- 
dades: el U.S. Customary System (sistema inglés) o el sistema metro-kilogramo-segundo 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


(MKS). Las diversas unidades en estos sistemas se resumen en la tabla 3.2, junto con valores 
aproximados para la aceleración gravitacional (en la superficie de la Tierra). 


TABLA 3.2 UNIDADES MECÁNICAS EN LOS SISTEMAS 
INGLÉS Y MKS 


Unidad Sistema inglés Sistema MKS 
Distancia pies (ft) metros (m) 
Masa slugs kilogramos (kg) 
Tiempo segundos (s) segundos (s) 
Fuerza libras (Ib) newtons (N) 

2 (Tierra) 32 pies/s? 9.81 m/s? 


Un objeto de masa m recibe una velocidad inicial hacia abajo uy y se le permite caer bajo la 
influencia de la gravedad. Si la fuerza gravitacional es constante y la fuerza debida a la resis- 
tencia del aire es proporcional a la velocidad del objeto, determinar la ecuación de movi- 
miento para este objeto. 


Hay dos fuerzas actuando sobre el objeto: una fuerza constante debida al empuje hacia abajo 
de la gravedad y una fuerza debida a la resistencia del aire que es proporcional a la velocidad 
del objeto y actúan en forma opuesta al movimiento del objeto. Por lo tanto, el movimiento del 
objeto se realizará a lo largo de un eje vertical. En este eje, elegimos el origen como el punto 
donde el objeto fue lanzado inicialmente y definimos x(t) como la distancia que ha caído el 
objeto hasta el instante 1 (véase la figura 3.7). 

Las fuerzas que actúan sobre el objeto a lo largo de este eje se pueden expresar como si- 
gue. La fuerza debida a la gravedad es 


Fi, =mg, 


donde g es la aceleración debida a la gravedad en la superficie de la Tierra (véase la tabla 
3.2). La fuerza debida a la resistencia del aire es 


F, = bb), 


ef=0 
.0] F, =—bu(t) 
et 


F, = mg 


Figura 3.7 Fuerzas sobre un objeto que cae 
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donde b(> 0) es la constante de proporcionalidad' y el signo negativo está presente debido a 
que la resistencia del aire actúa en forma opuesta al movimiento del objeto. Por lo tanto, la 
fuerza neta que actúa en el objeto (véase la figura 3.7) es 


(3) F=F,+F,=mg — bv(í. 


Ahora aplicamos la segunda ley de Newton sustituyendo (3) en (2) para obtener 


dv 
me = ma bu. 


Como la velocidad inicial del objeto es vy, un modelo para la velocidad del cuerpo que cae 
se expresa mediante el problema con valor inicial 


(4) má =meg = bu, v(0)=w, 


donde g y b son constantes positivas. 


El modelo (4) es el mismo que el obtenido en la sección 2.1. Al usar separación de va- 
riables o el método de la sección 2.3 para ecuaciones lineales, obtenemos 


(5) va =E + (a - 08) ; 


Como hemos considerado que x = O cuando t = O, podemos determinar la ecuación de 
movimiento del objeto integrando v = dx/dt con respecto de f. Así, de (5) obtenemos 


= = mE m me —bifn 
xlt) proa 2 (2 » )e e, 


y haciendo x = O cuando £ = 0, tenemos 


Por lo tanto, la ecuación de movimiento es 


(6) x(t) = A + = (3, = [a - et) Ml 


En la figura 3.8 de la página 112 hemos bosquejado las gráficas de la velocidad y la 
posición como funciones de 1. Observe que la velocidad v(t) tiende a la asíntota horizontal 


“Las unidades de b son lb-s/pie en el sistema inglés y N-s/m en el sistema MKS. 
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v x 
A A 
mg 
b 
vlt) 
vO 
1 
0 Velocidad 0 Posición 


Figura 3.8 Gráficas de la posición y la velocidad de un cuerpo que cae, cuando vy < mg/b 


v = mg/b cuando £ => +00 y que la posición x(t) tiende en forma asintótica a la recta 


cuando £ => +00. El valor mg/b de la asíntota horizontal para v(t) es la velocidad límite, o 
terminal, del objeto, y, de hecho, v = mg/b = constante es una solución de (4). Como las 
dos fuerzas están en equilibrio, la llamamos una solución de “equilibrio”. 

Observe que la velocidad terminal depende de la masa pero no de la velocidad inicial 
del objeto; la velocidad de cualquier cuerpo en caída libre tiende al valor límite mg/b. Los 
objetos más pesados realmente caen, en presencia de fricción, más rápido que los ligeros, 
pero para un objeto dado, la velocidad terminal es la misma, sin importar que se lance hacia 
arriba o hacia abajo, o que simplemente se lance desde el reposo. 

Ahora que hemos obtenido la ecuación de movimiento para un objeto que cae con resis- 
tencia del aire proporcional a v, podemos responder varias preguntas. 


Un objeto de masa 3 kg se libera desde el reposo a 500 m sobre el piso y se le permite caer 
bajo la influencia de la gravedad. Suponga que la fuerza gravitacional es constante, con g = 
9.81 m/s? y que la fuerza debida a la resistencia del aire es proporcional a la velocidad 
del objeto' con constante de proporcionalidad b = 3 N-s/m. Determinar el momento en que 
el objeto golpeará el suelo. 


Podemos usar el modelo analizado en el ejemplo 1, con yy =0,m=3,b=3 y g = 9.81. De 
(6), la ecuación de movimiento en este caso es 


Glas) (3)(9.81) A Ñ a 
al) == E (1 — e758) = (9.81): — (9800 e 3. 


Como el objeto se libera a 500 m sobre el piso, podemos determinar el momento en que el 


Los efectos de modelos de resistencia del aire más sofisticados (como una ley cuadrática de arrastre) se analizan de 
manera numérica en los ejercicios 3.6, problema 20. 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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objeto golpea el suelo haciendo x(1) = 500 y despejando 1. Así, escribimos 


500 = (9.81): — 9.81 + (9.81)e”* 


donde hemos redondeado los cálculos a dos cifras decimales. Por desgracia, esta ecuación 

no se puede resolver de manera explícita en términos de £. Podríamos tratar de aproximar £ 

mediante el método de aproximación de Newton (véase el apéndice A), pero en este caso, no 
Ñ ná E =5197 2 402% ej 

es necesario. Como e * será muy pequeño para f cercano a 51.97 (e = 10“), simple- 

mente ignoramos el término e * y obtenemos como aproximación t = 51.97 segundos. Mm 


Una paracaidista cuya masa es de 75 kg se arroja desde un helicóptero que vuela a 4000 m 
sobre el suelo y cae hacia la tierra bajo la influencia de la gravedad. Suponga que la fuerza 
gravitacional es constante. Suponga además que la fuerza debida a la resistencia del aire es 
proporcional a la velocidad de la paracaidista, con la constante de proporcionalidad b, = 
15 N-s/m cuando el paracaídas se abre y con constante hb, = 105 N-s/m cuando el paracaí- 
das se cierra. Si el paracaídas no se abre sino hasta 1 minuto después de que la paracaidista 
deja el helicóptero, ¿después de cuántos segundos tocará el suelo? 


Sólo nos interesa el momento en que la paracaidista toca el suelo, no el lugar. Así, sólo consi- 
deramos el componente vertical de su descenso. Para esto, necesitamos usar dos ecuaciones: 
una para describir el movimiento antes de abrir el paracaídas y la otra para aplicarse después 
de abrirlo. Antes de abrirse el paracaídas, el modelo es igual al del ejemplo 1, con uy = 0, 
m =75 kg, b = b; = 15 N-s/m y g = 9.81 m/s?. Si x,(1) es la distancia de caída de la para- 
caidista durante £ segundos y v, = dx,/dt, entonces al sustituir esto en las ecuaciones (5) y 
(6), tenemos 


v (1) = an E e 115/15) 
= (49051 e, 
y 
a (25)(9.81), ela cad 0 


15 asp 
49.051 — 243,25(1 — e 7%) , 


1) 


Por lo tanto, después de un minuto, cuando £ = 60, la paracaidista está cayendo a razón de 
w, (60) = (49.05)(1 — 260) = 49.05 m/s 

y ha caído 
x,(60) = (49.05)(60) — (245.25)(1 — e792100) = 2697.75 m . 


(En éstos y otros cálculos de este problema, redondeamos nuestras respuestas a dos cifras deci- 
males). 
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x2(0) =0 en x,(60) 


y E El paracaídas se abre 


Figura 3.9 La caída de la paracaidista 


Ahora, al abrirse el paracaídas, la paracaidista está a 4000 — 2697.75, 0 1302.25 metros 
sobre el suelo y viaja a una velocidad de 49.05 m/s. Para determinar la ecuación de movi- 
miento después de abrirse el paracaídas, sea x,(T') la posición de la paracaidista T segundos 
después de abrirse el paracaídas (de modo que T = £ — 60), al hacer x,(0) = 0 en x,(60) 
(véase la figura 3.9). Además, suponga que la velocidad inicial de la paracaidista después de 
abrir el paracaídas es igual a la velocidad final antes de abrirse; es decir, x3(0) = x1(60) = 
49.05 m/s. Como las fuerzas que actúan sobre la paracaidista son las mismas que actúan so- 
bre el objeto del ejemplo 1, de nuevo podemos usar las ecuaciones (5) y (6). Con %y = 49.05, 
m ="5,b= b,= 105 y g = 9.81, tendremos de (6) que 


— (75)(9.81) 75 (75)(9.81) —(105/73)1 
a) = 5 7 +0 190 Se : ) 


= 7.017 + 30.03(1 —e 1%). 


Para determinar el momento en que la paracaidista llega al suelo, hacemos x,(T) = 
1302.25, la altura a la que estaba la paracaidista al abrir su paracaídas. Esto da como resultado 


7.017 + 30.03 — 30.03e 47 = 1302.25 
(7) T—4.28e 11 — 181.49 =0. 


De nuevo, no podemos despejar a T en forma explícita. Sin embargo, observe que e—1*7 es 


muy pequeño para T' cercana a 181.49, de modo que ignoramos el término exponencial y ob- 
tenemos T = 181.49. Por lo tanto, la paracaidista golpeará el suelo 181.49 segundos después 
de abrir el paracaídas, o 241.49 segundos después de arrojarse desde el helicóptero. Mm 


En el cálculo para T en la ecuación (7), vimos que el término exponencial e”!* podía 
despreciarse. En consecuencia, ignorando el término exponencial correspondiente en la 
ecuación (5), vemos que la velocidad de la paracaidista al momento del impacto es 


mg (159.81) — 
cd 105 =70l mf , 


que es la velocidad límite para su caída con el paracaídas abierto. 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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En algunas situaciones, la fuerza de arrastre resistente sobre un objeto es proporcional a una 
potencia de lvl con exponente distinto de 1. Entonces, cuando la velocidad es positiva, la se- 
gunda ley de Newton para un objeto en caída se generaliza como 


(S) m= q M8 bV, 


donde m y g tienen su interpretación usual y b (>0) y el exponente r son constantes experi- 
mentales. [Más en general, la fuerza de arrastre sería —blvl” signo(v)]. Exprese la solución a 
(8) para el caso r = 2, 

La solución de equilibrio (positiva), con las fuerzas balanceadas, es v = Y, = VWmg/b. En 


. >. 2 .z 
caso contrario, escribimos (8) como v” = b(vj— v?)/m, una ecuación separable que podemos 


resolver usando fracciones parciales o las tablas de integrales en el forro: 


dv 1 VWF FV b 
S = In =—t+C;, 
0% V 2% VU 
+ 
Vo v == To di 
Vo =V 


y después de un poco de álgebra, 


cz — e 2vbt/m 
V=V 


Cs E e7?vbt/m 


Aquí, cz = c, signo[(vy + v)/(Vy — V)] queda determinada por las condiciones iniciales. De 
nuevo, vemos que v tiende a la velocidad terminal v, cuando t > oo. 


A menos que se indique lo contrario, en los siguientes pro- 2 3. Si el objeto del problema 1 tiene una masa de 500 kg 


blemas suponemos que la fuerza gravitacional es constan- 
te, con g = 9.81 m/s? en el sistema MKS y g = 32 pies/s5? 


en el sistema inglés. 


1. Un objeto de masa 5 kg se libera desde el reposo a 


en vez de 5 kg, ¿cuándo tocará al suelo? [Sugeren- 
cia: En este caso, el término exponencial es dema- 
siado grande como para ignorarlo. Use el método de 
Newton para aproximar el instante í en que el objeto 


1000 m sobre el suelo y se le permite caer bajo la in- 
fluencia de la gravedad. Suponiendo que la fuerza 
debida a la resistencia del aire es proporcional a la ve- 
locidad del objeto, con constante de proporcionalidad 
b = 50 N-s/m, determine la ecuación de movimiento 
del objeto. ¿Cuándo tocará el objeto al suelo? 

. Un objeto de 400 libras se libera desde el reposo a 
500 pies sobre el suelo y se le permite caer bajo la 
influencia de la gravedad. Suponiendo que la fuerza 
en libras debida a la resistencia del aire es —10v, 
donde uv es la velocidad del objeto en pies/s, determi- 
ne la ecuación de movimiento del objeto. ¿En qué 
momento tocará el objeto al suelo? 


JO 


golpea el suelo (véase el apéndice A)]. 


. Si el objeto del problema 2 se libera desde el reposo 


a 30 pies sobre el suelo en vez de 500 pies, ¿cuándo 
golpeará el suelo? [Sugerencia: Utilice el método de 
Newton para hallar 1]. 


. Un objeto de masa 5 kg recibe una velocidad inicial 


hacia abajo de 50 m/s y luego se le permite caer bajo 
la influencia de la gravedad. Suponga que la fuerza en 
newtons debida a la resistencia del aire es —10v, don- 
de ves la velocidad del objeto en m/s. Determine la 
ecuación de movimiento del objeto. Si el objeto está 
inicialmente a 500 m sobre el suelo, determine el mo- 
mento en que el objeto golpeará el suelo. 
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Un objeto de masa 8 kg recibe una velocidad inicial 
hacia arriba de 20 m/s y luego se le permite caer bajo 
la influencia de la gravedad. Suponga que la fuerza en 
newtons debida a la resistencia del aire es —16v, don- 
de uv es la velocidad del objeto en m/s. Determine la 
ecuación de movimiento del objeto. Si el objeto está 
en un principio a 100 m sobre el suelo, determine el 
momento en que el objeto golpeará el suelo. 


. Una paracaidista cuya masa es de 75 kg se arroja de 


un helicóptero que vuela a 2000 m sobre el suelo y 
cae hacia éste bajo la influencia de la gravedad. Su- 
ponga que la fuerza debida a la resistencia del aire es 
proporcional a la velocidad de la paracaidista, con la 
constante de proporcionalidad b, = 30 N-s/m cuando 
el paracaídas está cerrado y b, = 90 N-s/m cuando se 
abre. Si el paracaídas no se abre hasta que la veloci- 
dad de la paracaidista es de 20 m/s, ¿después de cuán- 
tos segundos llegará ella al suelo? 


. Un paracaidista cuya masa es de 100 kg se arroja de un 


helicóptero que vuela a 3000 m sobre el suelo y cae 
bajo la influencia de la gravedad. Suponga que la 
fuerza debida a la resistencia del aire es proporcional 
a la velocidad del paracaidista, con la constante de 
proporcionalidad bz = 20 N-s/m cuando el paracaídas 
está cerrado y b¿ = 100 N-s/m cuando se abre. Si el 
paracaídas no se abre hasta 30 segundos después de 
que el paracaidista sale del helicóptero, ¿después 
de cuántos segundos llegará él al suelo? Si el paracaí- 
das no se abre hasta 1 minuto después de que el para- 
caidista sale del helicóptero, ¿después de cuántos 
segundos llegará él al suelo? 


. Un objeto con masa de 100 kg se lanza desde el re- 


poso de una lancha hacia el agua y se deja hundir. 
Aunque la gravedad jala el objeto hacia abajo, una 
fuerza de flotación de 1/40 veces el peso del objeto 
lo empuja hacia arriba (peso = mg). Si suponemos 
que la resistencia del agua ejerce sobre el objeto una 
fuerza proporcional a la velocidad del objeto, con 
constante de proporcionalidad 10 N-s/m, determine 
la ecuación de movimiento del objeto. ¿Después de 
cuántos segundos ocurrirá que la velocidad del obje- 
to es igual a 70 m/s? 


Un objeto con masa de 2 kg se lanza desde el reposo 
de una plataforma a 30 m sobre el agua y se deja caer 
bajo la influencia de la gravedad. Después de que el 
objeto golpea el agua, comienza a hundirse, con la 
gravedad jalándolo hacia abajo y una fuerza de flota- 
ción empujándolo hacia arriba. Suponga que la fuer- 
za de gravedad es constante, que no hay cambios en 
el momento del objeto al golpear el agua, que la fuer- 
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13. 
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za de flotación es 1/2 del peso (peso = mg), y que la 
fuerza debida a la resistencia del aire o del agua es 
proporcional a la velocidad del objeto, con constante 
de proporcionalidad b, = 10 N-s/m en el aire y 
b, = 100 N-s/m en el agua. Determine la ecuación de 
movimiento del objeto. ¿Cuál es la velocidad del ob- 
jeto 1 minuto después de ser arrojado? 


En el ejemplo 1 hallamos la velocidad del objeto en 
función del tiempo (ecuación (5)). En ocasiones es 
útil tener una expresión independiente de £ que rela- 
cione uy con x. Halle esta relación para el movimien- 
to del ejemplo 1. [Sugerencia: Si v(t) = V(x(0), 
entonces du/dt = (4V/dx)V]. 


Un proyectil con masa de 2 kg se lanza hacia arriba 
con una velocidad inicial de 200 m/s. La magnitud de 
la fuerza sobre el proyectil debida a la resistencia del 
aire es [v|/20. ¿En qué momento alcanzará el proyec- 
til su máxima altura sobre el suelo? ¿Cuál es esa má- 
xima altura? 


Cuando la velocidad v de un objeto es muy grande, 
la magnitud de la fuerza debida a la resistencia del 
aire es proporcional a v? y la fuerza actúa en dirección 
opuesta al movimiento del objeto. Un proyectil con 
masa de 3 kg se lanza desde el suelo, hacia arriba y 
con una velocidad inicial de 500 m/s. Si la magnitud 
de la fuerza debida a la resistencia del aire es (0.1)u?, 
¿en qué momento alcanzará el proyectil su máxima 
altura sobre el suelo? ¿Cuál es esa máxima altura? 


Un objeto de masa m se libera desde el reposo y cae 
bajo la influencia de la gravedad. Si la magnitud de 
la fuerza debida a la resistencia del aire es bv”, don- 
de b y n son constantes positivas, determine la velo- 
cidad límite del objeto (suponiendo que este límite 
existe). [Sugerencia: Justifique que la existencia de 
una velocidad límite (finita) implica que dv/dt = 0 
cuando £ => +oo]. 


Un volante gira gracias a un motor que ejerce un mo- 
mento de torsión constante T (véase la figura 3.10). 


retraso 


Figura 3.10 Volante controlado por un motor 


16 


17 


18 


19 


Un momento de retraso debido a la fricción es pro- 
porcional a la velocidad angular w. Si el momento 
de inercia del volante es / y su velocidad angular ini- 
cial es y, determine la ecuación para la velocidad 
angular w en función del tiempo. [Sugerencia: Use 
la segunda ley de Newton para el movimiento de ro- 
tación; es decir, momento de inercia X aceleración 
angular = suma de los momentos de torsión]. 
Determine la ecuación para la velocidad angular w 
en el problema 15, suponiendo que el momento de 
retraso es proporcional a /w . 


En el problema 16, sean / = 50 kg-m? y el momento 
de retraso igual a 5 /w N-m. Si el motor se apaga con 
la velocidad angular en 225 radianes/segundo, deter- 
mine el tiempo que tardará en detenerse por completo 
el volante. 

Cuando un objeto se desliza en una superficie, en- 
cuentra una fuerza de resistencia llamada fricción. 
Esta fuerza tiene magnitud uN, donde y es el coefi- 
ciente de fricción cinética y N es la magnitud de la 
fuerza normal aplicada por la superficie al objeto. Su- 
ponga que un objeto de masa 30 kg se libera desde la 
parte superior de un plano inclinado 30* con la hori- 
zontal (véase la figura 3.11). Suponga que la fuerza 
gravitacional es constante, que la resistencia del aire 
es despreciable y que el coeficiente de fricción cinéti- 
caes u = 0,2. Determine la ecuación de movimiento 
para el objeto conforme se desliza en el plano. Si la su- 
perficie superior del plano tiene una longitud de 5 m, 
¿cuál es la velocidad del objeto al llegar al fondo? 


Figura 3.11 Fuerzas sobre un objeto en un plano inclinado 


Un objeto con masa de 60 kg parte del reposo en la 
parte superior de un plano inclinado a 45%. Suponga 
que el coeficiente de fricción cinética es 0.05 (véase 
el problema 18). Si la fuerza debida a la resistencia 
del aire es proporcional a la velocidad del objeto, di- 
gamos, —3v, determine la ecuación de movimiento 
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del objeto. ¿Cuánto tiempo tardará el objeto en lle- 
gar a la parte inferior del plano inclinado si la rampa 
mide 10 m de largo? 

Un objeto en reposo en un plano inclinado no se des- 
lizará hasta que la componente de la fuerza gravita- 
cional hacia abajo de la rampa sea suficiente para 
superar la fuerza debida a la fricción estática. La 
fricción estática queda descrita mediante una ley 
experimental similar al caso de la fricción cinética 
(problema 18); tiene una magnitud de a lo más uN, 
donde yu es el coeficiente de fricción estática y N es, 
de nuevo, la magnitud de la fuerza normal ejercida 
por la superficie sobre el objeto. Si el plano está in- 
clinado un ángulo a, determine el valor crítico a tal 
que el objeto se deslizará si « > a pero no se move- 
rá para a< 0. 

Un velero ha navegado (en línea recta) bajo un vien- 
to ligero a 1 m/s. De pronto, el viento comienza a 
arreciar, soplando lo suficiente como para aplicar 
una fuerza constante de 600 N al velero. La única 
otra fuerza que actúa sobre el bote es la resistencia 
del agua, que es proporcional a la velocidad de la 
embarcación. Si la constante de proporcionalidad 
para la resistencia del agua es b = 100 N-s/m y la 
masa del velero es de 50 kg, determine la ecuación 
de movimiento del velero. ¿Cuál es la velocidad lí- 
mite del velero bajo este viento? 

En el problema 21, se observa que cuando la veloci- 
dad del velero alcanza los 5 m/s, el bote comienza a 
elevarse sobre el agua y a “planear”. Al ocurrir esto, 
la constante de proporcionalidad para la resistencia 
del agua cae hasta by = 60 N-s/m. Determine la nue- 
va ecuación de movimiento del velero. ¿Cuál es la ve- 
locidad límite del velero bajo este viento cuando está 
planeando? 


Los veleros A y B tienen cada uno una masa de 60 kg 
y cruzan la línea de salida al mismo tiempo en el pri- 
mer tramo de una carrera. Cada uno tiene una veloci- 
dad inicial de 2 m/s. El viento aplica una fuerza 
constante de 650 N a cada bote, y la fuerza debida a la 
resistencia del agua es proporcional a la velocidad del 
bote. Para el velero A, las constantes de proporcionali- 
dad son b¡ = 80 N-s/m antes de planear, cuando la ve- 
locidad es menor que 5 m/s, y b, = 60 N-s/m cuando 
la velocidad es mayor que 5 m/s. Para el velero B, las 
constantes de proporcionalidad son bz = 100 N=s/m 
cuando la velocidad es menor que 6 m/s y b4 = 50 
N-s/m cuando la velocidad es mayor de 6 m/s. Si el 
primer tramo de la carrera es de 500 m de longitud, 
¿cuál velero estará de líder al final del primer tramo? 
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Vuelo de un cohete. Un cohete con masa inicial 
my kg se lanza de manera vertical desde el suelo. El 
cohete arroja gas a la razón constante de ar kg/s y a 
una velocidad constante de f£ m/s con respecto del 
cohete. Suponga que la magnitud de la fuerza gravi- 
tacional es proporcional a la masa, con constante de 
proporcionalidad g. Como la masa no es constante, 
la segunda ley de Newton conduce a la ecuación 


du 
(mp — a —0B=-—z¿ím-— e, 


donde v = dx/dt es la velocidad del cohete, x es la 
altura sobre el suelo y my — at es la masa del cohete 
t segundos después del lanzamiento. Si la velocidad 
inicial es cero, resuelva la ecuación anterior para de- 
terminar la velocidad del cohete y su altura sobre el 
suelo para 0 <1< my/a. 


Velocidad de escape. De acuerdo con la ley de gra- 
vitación de Newton, la fuerza de atracción entre dos 
objetos varía de manera inversamente proporcional 
al cuadrado de la distancia entre ellos. Es decir, F a 
GMM»/r?, donde M, y M) son las masas de los obje- 
tos, r es la distancia entre ellos (de centro a centro), F, 
es la fuerza de atracción y G es la constante de propor- 
cionalidad. Considere un proyectil de masa constante m 
lanzado en forma vertical desde la Tierra (figura 3.12). 
Sea £ el tiempo y vu la velocidad del proyectil. 
(a) Muestre que el movimiento del proyectil bajo la 
fuerza gravitacional de la Tierra, queda descrito 
mediante la ecuación 


do _¿R 
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Tierra 


Figura 3.12 Proyectil escapando de la Tierra 


donde r es la distancia entre el proyectil y el 
centro de la Tierra, R es el radio de la Tierra, M 
es la masa de la Tierra y g = GM/R?. 


(b) Use el hecho de que dr/dt = v para obtener 


(c) Si el proyectil sale de la superficie de la Tierra 
con velocidad v¿, muestre que 


(d) Use el resultado de la parte (c) para mostrar que 
la velocidad del proyectil sigue siendo positiva 
si y sólo si v¿ — 2gR > 0. La velocidad v, = 
/2gR es la velocidad de escape de la Tierra. 


(e) Si g = 9.81 m/s? y R = 6370 km para la Tierra, 
¿cuál es la velocidad de escape de la Tierra? 


(f) Si la aceleración debida a la gravedad para la 
Luna es de g,, = g/6 y el radio de la Luna es 
Rm = 1738 km, ¿cuál es la velocidad de escape 
de la Luna? 


MAASTE CIRCUITOS ELÉCTRICOS 


En esta sección consideraremos la aplicación de las ecuaciones diferenciales de primer 
orden a circuitos eléctricos sencillos que están formados por una fuente de voltaje (por 
ejemplo, baterías o generadores), una resistencia y un inductor o un condensador. En la 
figura 3.13 aparecen los circuitos llamados R£ y RC. En la sección 5.6 se analizarán cir- 


cuitos más generales. 


Los principios físicos que gobiernan los circuitos eléctricos fueron establecidos por G. 
R. Kirchhoff' en 1859. Los principios son los siguientes: 


1. Ley de la corriente de Kirchhoff: La suma algebraica de las corrientes que fluyen 
en cualquier punto de unión debe anularse. 


Y Nota histórica: Gustav Robert Kirchhoff (1824-1887) fue un físico alemán que destacó por sus investigaciones en 


análisis espectral, Óptica y electricidad. 
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2. Ley del voltaje de Kirchhoff: La suma algebracia de los cambios instantáneos del 
potencial (caídas de voltaje) en torno de cualquier lazo cerrado debe anularse. 


La ley de la corriente de Kirchhoff implica que la misma corriente pasa por cada ele- 
mento del circuito de la figura 3.13. 


Resistencia Resistencia 
R R 
(5) E A L E C 
Fuente Inductancia Fuente Capacitancia 
de voltaje de voltaje 
(a) (b) 


Figura 3.13 (a) Circuito R£ y (b) circuito RC 


Para aplicar la ley del voltaje de Kirchhoff, debemos conocer la caída de voltaje a través 
de cada elemento del circuito. Estas fórmulas para el voltaje aparecen a continuación (usted 
puede consultar un texto de introducción a la física para más detalles). 


(a) De acuerdo con la ley de Ohm, la caída de voltaje Ez a través de una resistencia es 
proporcional a la corriente / que pasa por la resistencia: 


Er =RI. 


La constante de proporcionalidad R se llama la resistencia. 


(b) Se puede mostrar mediante las leyes de Faraday y Lenz que la caída de voltaje E, a 
través de un inductor es proporcional a la razón de cambio instantánea de la co- 
rriente /: 


La constante de proporcionalidad L se llama la inductancia. 


Cc) La caída de voltaje E a través de un condensador es proporcional a la carga eléc- 
J C g 
trica q sobre el condensador: 


La constante C es llamada la capacitancia. 


Las unidades y símbolos comunes utilizados para los circuitos eléctricos aparecen en la 
tabla 3.3. 
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TABLA 3.3 UNIDADES Y SÍMBOLOS COMUNES UTILIZADOS 


EN LOS CIRCUITOS ELÉCTRICOS 


Representación Representación 
Cantidad literal Unidades simbólica 
Fuente de voltaje E voltio (V) —O- Generador 

1 FP Batería 

Resistencia R ohm (0) ANG 
Inductancia L henrio (H) 68” 
Capacitancia C faradio (F) — E 
Carga q coulomb (C) 
Corriente I amperio (A) 


Suponemos que una fuente de voltaje suma voltaje o energía potencial al circuito. 
Si E(t) denota el voltaje que se proporciona al circuito en el instante f, entonces la ley 
del voltaje de Kirchhoff aplicada al circuito RE en la figura 3.13(a) da 


(1) E, +ER=E() . 
Al sustituir en (1) las expresiones para E, y Ez tenemos 


dl 

A + RI= 
(2) L en RI = Elt) 
Observe que esta ecuación es lineal (compare la sección 2.3); al escribirla en forma ca- 
nónica obtenemos el factor integrante 


o e NR/L)A: — ¿Rifl 


que conduce a la solución general [véase la ecuación (8), sección 2.3] 


(3) 1(1) = | fan a +K 


Para el circuito R£, por lo general se da la corriente inicial /(0) como condición inicial. 


Un circuito RE con una resistencia de 1 (2 y un inductor de 0.01 H es controlado por un 
voltaje E(t) = sen 1007 V. Si la corriente inicial en el inductor es nula, determinar los 
voltajes subsecuentes en la resistencia y en el inductor, así como la corriente. 


De la ecuación (3) y las tablas de las integrales, vemos que la solución general de la 
ecuación lineal (2) está dada por 


1(4) = 0 poo y +K 
0.01 


e!%:(100 sen 100: — 100 cos 1001) 
10,000 + 10,000 


= o 100 


_ sen 1001 > cos 1001 + Ke 1000 


EJEMPLO 2 
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Para 1(0) = 0, obtenemos -1/2 + K = 0, de modo que K = 1/2 y la corriente es 
I(é) = 0.S(sen 100: — cos 1001 + e 1%) . 


Entonces, los voltajes en el inductor y la resistencia están dados por 


Ahora regresemos al circuito RC de la figura 3.13(b). Al aplicar la ley del voltaje de 
Kirchhoff se tiene 


RI+q/C =E(0 . 


Sin embargo, la corriente en el condensador es la razón de cambio de su carga: / = 
dq/dt. Así, 


4. RÍ+F=E 


es la ecuación diferencial para el circuito RC. La condición inicial para un condensador es su 
carga qent =0. 


Suponga que un condensador de C faradios soporta una carga inicial de O coulombs. Para al- 
terar la carga, se aplica una fuente de voltaje constante de V voltios a través de una resisten- 
cia de R ohms. Describir la carga del condensador para £ > 0. 


Como K(t) = V es constante en la ecuación (4), ésta es separable y lineal; su solución gene- 
ral se encuentra fácilmente: 


glt) = CV + Ke "FC | 
La solución que cumple la condición inicial prescrita es 


glt) = CV + (0 — CVJe FS. 


La carga en el condensador cambia de manera exponencial de O a CV al aumentar el tiempo. Mi 


Si hacemos V = 0 en el ejemplo 2, vemos que la constante de tiempo (es decir, el tiem- 
po necesario para que la carga en el condensador caiga a 1/e por su valor inicial) es RC. Así, 
un condensador es un dispositivo de almacenamiento de energía con fugas; inclusive la muy 
alta resistencia del aire circundante puede disipar su carga, particularmente en un día húme- 
do. Los condensadores se utilizan en los teléfonos celulares para almacenar la energía eléc- 
trica de la batería cuando el teléfono se encuentra en un estado (más o menos) inactivo de 
recepción y luego ayudar a la batería a proporcionar energía durante el modo de transmisión. 

La constante de tiempo para la corriente en el inductor del circuito RL se puede deducir 
en el ejemplo 1 como L/R. Una aplicación del circuito RL es a las bujías en un motor de 
combustión. Si una fuente de voltaje establece una corriente no nula en un inductor y la 
fuente se desconecta súbitamente, el rápido cambio en lacorriente produce un alto d1/dt y, de 
acuerdo con la fórmula E, = L dl/dt, el inductor genera un pico de voltaje suficiente para 
causar una chispa a través de las terminales, provocando la ignición de la gasolina. 

Si un inductor y un condensador aparecen juntos en un circuito, la ecuación diferencial 
correspondiente será de segundo orden. Regresaremos a los circuitos REC en la sección 5.6. 


122 


Capítulo 3 


Modelos matemáticos y métodos numéricos que implican ecuaciones de primer orden 


1. 


Un circuito RL con una resistencia de 5 ( y un in- 
ductor de 0.05 H tiene una corriente de l A en f =0, 
cuando se aplica una fuente de voltaje E(t) = 5 cos 
1201 V. Determine la corriente y el voltaje subse- 
cuentes en el inductor. 


Un circuito RC con una resistencia de 1 (2 y un con- 
densador de 0.000001 F tiene un voltaje E(t) = sen 
100£ V. Si el voltaje inicial en el condensador es nu- 
lo, determine el voltaje en la resistencia, el voltaje en 
el inductor y la corriente subsecuentes. 


La trayectoria de una señal eléctrica binaria entre 
compuertas en un circuito integrado se puede mode- 
lar como un circuito RC, como en la figura 3.13(b); 
la fuente de voltaje modela la compuerta de transmi- 
sión y el condensador modela la compuerta de re- 
cepción. Por lo general, la resistencia es 100 Q y la 
capacitancia es muy pequeña, digamos 10? F (1 
picofaradio, pF). Si el condensador no tiene carga 
inicialmente y la compuerta de transmisión cambia 
de manera instantánea de O a 5 V, ¿cuánto tiempo 
tarda el voltaje en la compuerta de recepción en al- 
canzar (digamos) 3 V? (Éste es el tiempo necesario 
para transmitir un “1” lógico). 

Si la resistencia en el circuito R£ de la figura 3.13(a) 
es igual a cero, muestre que la corriente /(t) es direc- 
tamente proporcional a la integral del voltaje aplica- 
do E(t). De manera similar, muestre que si la 
resistencia en el circuito RC de la figura 3.13(b) es 
cero, la corriente es directamente proporcional a la 
derivada del voltaje aplicado. (En las aplicaciones a 
la ingeniería, con frecuencia es necesario generar un 


voltaje, en vez de una corriente, que es la integral o 
derivada de otro voltaje. El proyecto D muestra cómo 
lograr esto con un amplificador operacional). 

La potencia generada o disipada por un elemento de 
un circuito es igual al voltaje a través del elemento 
por la corriente que pasa por el elemento. Muestre 
que la potencia disipada por una resistencia es 
igual a PR, que la potencia asociada a un inductor 
es igual a la derivada de (1/2)LP, y que la potencia 
asociada a un condensador es igual a la derivada de 
(1/2)CEf¿ 

Deduzca una ecuación de equilibrio de la potencia 
para los circuitos RL y RC. (Ver problema 5). Anali- 
ce el significado de los signos de los tres términos de 
potencia. 


Un electroimán industrial se puede modelar como un 
circuito RL, cuando se energiza mediante una fuente 
de voltaje. Si la inductancia es 10 H y el embobina- 
do contiene 3 (2 de resistencia, ¿cuánto tiempo tarda 
un voltaje constante aplicado en energizar el elec- 
troimán hasta 90% de su valor final (es decir, que la 
corriente sea igual a 90% de su valor asintótico)? 


Un condensador de 107? F (10 nanofaradios) se carga 
hasta 50 V y luego se desconecta. Se puede modelar 
la fuga de la carga del condensador con un circuito 
RC sin fuente de voltage y la resistencia del aire en- 
tre las placas del condensador. En un día frío y seco, 
el brinco en la resistencia del aire es 5 X 10% Q; en 
un día húmedo, la resistencia es 7 X 10% O, ¿Cuánto 
tiempo tardará el voltaje del condensador en disipar- 
se hasta la mitad de su valor original en cada día? 


E MÉTODO DE EULER MEJORADO 


Aunque las técnicas analíticas presentadas en el capítulo 2 fueron útiles para la gama de mo- 
delos matemáticos presentados anteriormente en este capítulo, la mayor parte de las ecua- 
ciones diferenciales que aparecen en las aplicaciones no se pueden resolver de manera 
explícita o implícita. Esto es particularmente cierto para las ecuaciones de orden superior y 
los sistemas de ecuaciones, que estudiaremos en capítulos posteriores. En esta sección y la 
siguiente analizaremos métodos para obtener una aproximación numérica de la solución de 
un problema con valores iniciales para una ecuación diferencial de primer orden. Nuestro 
objetivo es desarrollar algoritmos que usted pueda utilizar con una calculadora o una compu- 
tadora. Estos algoritmos también se extienden de manera natural a ecuaciones de orden su- 
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perior (véase la sección 5.3). Describiremos la justificación detrás de cada método, pero de- 
jaremos el análisis más detallado para textos de análisis numérico.* 
Consideremos el problema con valor inicial 


(1) y =f(x,y) » y(Xo) =)o - 


Para garantizar que (1) tiene una única solución, suponemos que f y af/dy son continuas en 
un rectángulo R:= f(x, y): a <x <b,c< y < d) que contiene a (xo, yo). El teorema 1 del 
capítulo 1 implica que el problema con valor inicial (1) tiene una solución única p(x) en al- 
gún intervalo xy — 8 <x < xy + 6, donde 0 es un número positivo. Como Ó no se conoce a 
priori, no hay garantía de que la solución exista en un punto particular x(+xp), aunque x es- 
té en el intervalo (a, b). Sin embargo, si 9f/dy es continua y acotada'* en la franja vertical 


S:=X[(x,y):a<x<b,-=0o0<y<oo?, 


se puede ver que (1) tiene una única solución en todo el intervalo (a, b). Al describir los mé- 
todos numéricos, supondremos que esta última condición se satisface y que f tiene tantas de- 
rivadas parciales continuas como sea necesario. 

En la sección 1.4 usamos el concepto de campos de direcciones para motivar un esque- 
ma para aproximar la solución del problema con valor inicial (1). Este esquema, llamado 
método de Euler, es uno de los más básicos, por lo que vale la pena analizar sus ventajas, 
desventajas y posibles mejoras. Comenzaremos deduciendo el método de Euler de una ma- 
nera ligeramente distinta a la presentada en la sección 1.4. 

Sea h > 0 fijo (h es el tamaño de paso) y consideremos los puntos equidistantes 


(2) Xan ¿= Xp + nh, n=0,1,2,.... 


Queremos obtener una aproximación de la solución p(x) del problema con valor inicial (1) 
en los puntos x,, que están en el intervalo (a, b). Describiremos un método que genere valores 
Yo» Y1> Yo - - - que aproximen a d(x) en los puntos respectivos Xp, X1, xo, . . . ; es decir, 


Yn = P(Xp) n=0,1,2,.... 


Por supuesto, el primer “aproximante” yy es exacto, pues ya = Qd(xp) está dado. Así, debe- 
mos describir la forma de calcular y;, y, ..... 

Para el método de Euler, comenzamos integrando ambos lados de la ecuación (1), de x,, 
a X»+1 para obtener 


dlrn+1) — bla,) = sa = pp Ho ojear, 


Ha La 


donde hemos sustituido p(x) en vez de y. Al despejar d(x,, +1), tenemos 


A+ 


(3) dlxari) = lx) + | Flo p(0)de . 


Xa 


Véase, por ejemplo, Numerical Solutions of Ordinary Differential Equations, por L. Shampine (Chapman é: Hall, 
Nueva York, 1994) o Numerical Analysis, 7a. edición, por R. L. Burden y J. D. Faires (Brooks/Cole, 2001). 


“Una función g(x, y) está acotada en $ si existe un número M tal que |g(x, y)| = M para toda (x, y) en S. 
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Sin conocer ¿(1), no podemos integrar f(t, p( 1) ). Por lo tanto, debemos aproximar la integral 
en (3). Supóngase que ya hemos hallado y,, W p(x,); entonces, el método más sencillo consiste en 
aproximar el área bajo la función f (1, p(1)) mediante el rectángulo con base [x,, x,+1] y altura 
F (Xy, H(x,)) —véase la figura 3.13—. Esto da como resultado 


d(Xp+1) 2 d(x,) + (+1 e Ea d(x,)) A 


Ft, 0) 


n An+l 


Figura 3.14 Aproximación mediante un rectángulo 


Al sustituir h en vez de x,+1 — Xx, y la aproximación y, en vez de d(x,), obtenemos el esque- 
ma numérico 


(4) Yn+1 = Yn + AÍ(Xp Jn) > n=0,1,2,..., 


que es el método de Euler. 

Si partimos del valor dado yy, usamos (4) para calcular y, = yo + Af (xo, yo), luego usa- 
mos y, = y, + hf(x;, y,), y así sucesivamente. En la sección 1.4 aparecen varios ejemplos 
del método de Euler. 

Como analizamos en la sección 1.4, si quisiéramos utilizar el método de Euler para 
aproximar la solución de un problema con valor inicial (1) en un punto particular de x, diga- 
mos, x = c, entonces debemos determinar primero un tamaño de paso adecuado h tal que 
Xo + Nh = c para algún entero N. Por ejemplo, podemos considerar N=1lyh=c— xy 
para alcanzar la aproximación justo después de un paso: 


d(c) = lx +h) = y1 


Si en vez de esto queremos usar 10 pasos en el método de Euler, elegimos h = (c — xp)/10 
y obtenemos en última instancia 


p(c) = p(xo + 10h) = d(x10) = y 10 - 


En general, según el tamaño de h, obtendremos distintas aproximaciones de p(c). Es razona- 
ble esperar que cuando h se haga más pequeño (o, de manera equivalente, N crezca), las 
aproximaciones de Euler tenderán al valor exacto p(c). Por otro lado, al disminuir h, el nú- 
mero (y costo) de los cálculos crecerá, y con ello también aumentarán los errores surgidos 
del redondeo. Así, es importante analizar la forma en que el error en el esquema de aproxi- 
mación varía con h. 


Sección 3.6 Método de Euler mejorado 125 


Si se usa el método de Euler para aproximar la solución p(x) = e* del problema 
6 y=y, y(0)=1, 


en x = 1, entonces obtenemos aproximaciones de la constante e = qp(1). Se puede ver que 
estas aproximaciones adoptan una forma particularmente sencilla que nos permite calcular el 
error en la aproximación con el tamaño de paso h. De hecho, al hacer f(x, y) = y en (4) se 
tiene 


Yata = Ya + My = (1 + A)ya, n=0,1,2,.... 


Como yo = 1, obtenemos 


y, en general, 
(6) Ym=(1+h)”, n=0,1,2,.... 


Para el problema (5) tenemos xy = O, de modo que para obtener aproximaciones en x = 1 
debemos hacer nh = 1. Es decir, h debe ser el recíproco de un entero (h = 1/n). Al reempla- 
zar n por 1/h en (6), vemos que el método de Euler nos proporciona la (conocida) aproxima- 
ción (1 + hy % a la constante e. En la tabla 3.4 enumeramos esta aproximación para h = 1, 
1071, 107?, 10? y 10*, junto con los errores correspondientes 


(14%. 


La segunda y tercera columnas de la tabla 3.4 muestran que la aproximación gana alre- 
dedor de una cifra decimal de precisión cuando h disminuye en un factor de 10; es decir, el 
error es aproximadamente proporcional a h. Esta observación se confirma mediante los datos 
de la última columna de la tabla 3.4. De hecho (véase el problema 13 de los ejercicios 1.4), 
se pueden utilizar métodos de cálculo para mostrar que 


error e-(1+ AA, 
= lím => == 135914. 


mt 


TABLA 3.4 APROXIMACIONES DE EULER A e = 2.71828... 


Aproximación de Euler Error Error 

h (1+hn) e-(1+h)" ho 
1 2.00000 0.71828 0.71828 
107 2.59374 0.12454 1.24539 
10 2.70481 0.01347 1.34680 
107 2.71692 0.00136 1.35790 
107* 2.71815 0.00014 1.35902 


La situación general es similar: al usar el método de Euler para aproximar la solución 
del problema con valor inicial (1), el error en la aproximación es, en el peor de los casos, una 
constante por el tamaño de paso h. Además, en vista de (7), esto es lo mejor que uno puede 
decir. 
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Los analistas numéricos tienen una notación conveniente para describir el comporta- 
miento de convergencia de un esquema numérico. Para x fijo, denotamos por y(x; h) la apro- 
ximación de la solución p(x) de (1) obtenida mediante el esquema correspondiente con un 
tamaño de paso h. Decimos que el esquema converge en x si 


Lima y (as h) = b(2) 


En otras palabras, cuando el tamaño de paso h decrece a cero, las aproximaciones para un es- 
quema convergente tienden al valor exacto p(x). La razón con que y(x; h) tiende a p(x)se 
expresa con frecuencia en términos de una potencia adecuada de h. Si el error f(x) — y(x; h) 
tiende a cero como una constante por h?, escribimos 


d(x) — yx h) = O(1”) 


y decimos que el método es de orden p. Por supuesto, mientras mayor sea la potencia p, 
más rápida será la razón de convergencia cuando h => 0. 

Como hemos visto en nuestro análisis anterior, la razón de convergencia del método de 
Euler es O(h); es decir, el método de Euler es de orden p = 1. De hecho, el límite en (7) mues- 
tra que para la ecuación (5), el error es aproximadamente 1.36/h para h pequeña. Esto significa 
que para tener un error menor a 0.01 necesitamos que h < 0.01/1.36, 0n = 1/h > 136 pasos 
de cálculo. Así, el método de Euler converge demasiado lentamente como para tener usos prác- 
ticos. 

¿Cómo mejorar el método de Euler? Para responder esta pregunta, regresemos a la de- 
ducción expresada en las fórmulas (3) y (4) y analicemos los “errores” introducidos para ob- 
tener la aproximación. El paso crucial en este proceso fue aproximar la integral 


usando un rectángulo (recuerde la figura 3.14). Este paso da lugar a lo que se llama error de 
truncamiento local en el método. Por el cálculo, sabemos que un mejor enfoque (más preci- 
SO) para aproximar la integral consiste en usar un trapecio; es decir, aplicar la regla del trape- 
cio (véase la figura 3.15). Esto implica que 


| "lr (o) ar a lt dl) + Shana ln) | 


a 


Ft, 90) 


n Xn+1 


Figura 3.15 Aproximación mediante un trapecio 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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lo que conduce al esquema numérico 


h 
(8) Ya+rt = Yn + y Sltao Fm) + fía +1 Yn +1] , n=0,1,2,.... 


Llamamos a la ecuación (8) el esquema del trapecio. Es un ejemplo de método implícito. 
Es decir, a diferencia del método de Euler, la ecuación (8) sólo da una fórmula implícita pa- 
ra Y, +1, Pues y, +¡ aparece como argumento de f. Suponiendo que ya hemos calculado y,,, 
podríamos necesitar una técnica de cálculo de raíces, como el método de Newton (véase el 
apéndice A), para calcular y,,+¡. A pesar de la inconveniencia de trabajar con un método im- 
plícito, el esquema del trapecio tiene dos ventajas sobre el método de Euler. En primer lugar, 
es un método de orden p = 2; es decir, converge con una razón proporcional a h? y por tanto es 
más rápido que el método de Euler. En segundo lugar, como se describe en el proyecto G, el 
esquema del trapecio tiene la deseable característica de ser estable. 

¿Podríamos modificar el esquema del trapecio para obtener un método explícito? Una 
idea consiste en obtener primero una estimación y, +, del valor y, +, mediante el método de 
Euler y luego usar la fórmula (8) cambiando y,, +, por y, +1 del lado derecho. Este proceso de dos 
etapas es un ejemplo de método de predicción-corrección: predecimos y, +, usando el mé- 
todo de Euler y luego usamos ese valor en (8) para obtener una aproximación “más correc- 
ta”. Si hacemos Y»+1 = Ya + Af(x,, yn) en el lado derecho de (8), obtenemos 


h 
O) na = Jn + o 3) HS ln + Y +) n=) La 
donde x,,+1 = X, + h. Este esquema explícito se conoce como el método de Euler mejorado. 


Calcular la aproximación mediante el método de Euler mejorado de la solución p(x) = e* de 


y=y, y(0)=1 


en x = 1, usando tamaños de paso de h = 1, 10 110 e 10 y 10 * 


Los valores de partida son xy = 0 y yy = 1. Como f(x, y) = y, la fórmula (9) se convierte en 


h h? 
Yeti = Y LY E O + do] = Ya + Aya + > 


es decir, 


pe 
(10) E ( +h+ 2» k 


Como yy = 1, vemos inductivamente que 


Hp? A 
Y = 1+h+>3 , n=0,1,2,.... 


Para obtener aproximaciones en x = 1, debemos tener 1 = xy + nh = nh, de modo que n = 
1/h. Por lo tanto, las aproximaciones mediante el método de Euler mejorado de e = (1) son 
justamente 


pEN Uh 
(1+2.2) y 


En la tabla 3.5 hemos calculado esta aproximación para los valores dados de h, junto con los 
errores correspondientes 


2 1/h 
e (1en+2) a 
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TABLA 3.5 APROXIMACIONES DE EULER MEJORADO A 
e = 2.71828... 


Aproximación 
1? 1/n Error 

h LR EN Error h? 

1 2.50000 0.21828 0.21828 
107! 2.71408 0.00420 0.42010 
107? 2.71824 0.00004 0.44966 
19 2.71828 0.00000 0.45271 
107+ 2.71828 0.00000 0.45313 


Al comparar los datos de esta tabla con los de la tabla 3.4, observamos que el método de Eu- 
ler mejorado converge mucho más rápido que el método de Euler original. De hecho, de las 
primeras entradas de la segunda y tercera columnas de la tabla 3.5, parece que la aproxima- 
ción gana dos cifras decimales de precisión cada vez que h disminuye en un factor de 10. En 
otras palabras, el error es aproximadamente proporcional a h? (véase la última columna de la 
tabla y también el problema 4). Las entradas de los dos últimos renglones de la tabla deben 
tomarse con precaución. De hecho, cuando h = 10 o h = 10*, el error real es tan peque- 
ño que nuestra calculadora lo ha redondeado a cero, hasta cinco cifras decimales. Las entradas 
en color en la última columna pueden ser poco precisas debido a la falta de cifras significati- 
vas en la aritmética de la calculadora. Mm 


Como sugiere el ejemplo anterior, el método de Euler mejorado converge con la razón 
O(»?) y, de hecho, se puede demostrar que, en general, este método es de orden p = 2. 

A continuación damos un bosquejo de una subrutina que implanta el método de Euler en 
un intervalo dado [xp, c]. Para fines de programación, por lo general es más conveniente dar 


Lo SUBRUTINA DEL MÉTODO DE EULER MEJORADO 
Propósito  Aproximar la solución p(x) del problema con valor inicial 
y =f(0y), yo) =Y0 > 


para xy =x=cC. 
ENTRADA Xp» Yo» C, N (número de pasos), PRNTR (=1 para imprimir la tabla) 


Paso 1 Establezca el tamaño de paso h = (c — xp)/N, x = Xo, y = Yo 
Paso 2 Para i = 1 hasta N, realice los pasos 3-5 
Paso 3 Haga 
F=f(x, y) 
G=f(x+h, y +hF) 
Paso 4 Haga 
x=x>+h 


y=y+h(F + G)/2 


Paso 5 Si PRNTR = 1, imprimir x, y 
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el número de pasos N en el intervalo que el propio tamaño de paso h. Para un intervalo que 
comienza en x = xy y termina en x = c, la relación entre h y Nes 


(11) Nh=c=x0. 


(Observe que la subrutina incluye una opción para imprimir x y y). Por supuesto, la implan- 
tación de este algoritmo con N pasos en el intervalo [xy, c] sólo produce aproximaciones a la 
solución real en N + 1 puntos equidistantes. Si quisiéramos usar estos puntos como apoyo 
para graficar una solución aproximada en todo el intervalo [xp, c], entonces debemos “relle- 
nar” de alguna manera los espacios entre estos puntos. Un método burdo consiste simple- 
mente en unir los puntos mediante segmentos de recta, produciendo una aproximación 
poligonal de «p(x). En los códigos profesionales se utilizan técnicas más sofisticadas para pres- 
cribir los puntos intermedios. 

Ahora queremos diseñar un programa que calcule p(c) con cierta precisión deseada. 
Como hemos visto, la precisión de la aproximación depende del tamaño de paso h. Nuestra 
estrategia será estimar b(c) para un tamaño de paso dado, luego dividir el tamaño de paso y 
volver a calcular la estimación, y así sucesivamente. Cuando dos estimaciones consecutivas 
de p(c) difieren por menos de alguna cierta tolerancia dada e, consideramos la última esti- 
mación como nuestra aproximación de p(c). Admitimos que esto no garantiza que p(c) se 
conozca dentro del rango e, pero proporciona un procedimiento razonable en la práctica.* El 
siguiente procedimiento también contiene un salvavidas, para detenerse si la tolerancia de- 
seada no se alcanza después de M subdivisiones de h. 


7] 


MÉTODO DE EULER MEJORADO CON TOLERANCIA 
Propósito  Aproximar la solución del problema con valor inicial 


y =flx, y), y(%0)=Y0 > 


en x = c, con tolerancia e 
ENTRADA —Xo YC, 
M (número máximo de subdivisiones del tamaño de paso) 


Paso 1 Haga z = yg, PTNTR = 0 

Paso 2 Para m = 0 a M, realice los pasos 3-7** 

Paso 3 Haga N = 2” 

Paso 4 Llame a la SUBRUTINA DEL MÉTODO DE EULER MEJORADO 
Paso 5 Imprima h, y 

Paso 6 Si ly — z| < e, vaya al paso 10 

Paso 7 Haga z = y 

Paso 8 Imprima “g(c) es aproximadamente”; y; “pero podría no estar dentro 


de la tolerancia”; e 
Paso 9 Vaya al paso 11 


Paso 10 Imprima “g(c) es aproximadamente”; y; “con tolerancia”; e 
Paso 11 DETENERSE 
SALIDA Aproximaciones de la solución al problema de valor inicial en x = c 


usando 2” pasos 


“Los códigos profesionales examinan la precisión con mucho más cuidado y varían el tamaño de paso adaptándose 
con este fin. 


Para ahorrar tiempo, se puede comenzar con m = K < Men vez de m =0. 
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Si desea un procedimiento de conclusión que simule el error relativo 


aproximación — valor real 
A 


valor real 
reemplace el paso 6 por 


Z= 


Paso 6' Si 


z < e, vaya al paso 10. 

EJEMPLO 2 Utilizar el método de Euler mejorado con tolerancia para aproximar la solución del proble- 
ma con valor inicial 
(12) y =x+2y, y(0)=0.25, 


en x = 2. Para una tolerancia de e = 0.001, utilizar un procedimiento de conclusión con ba- 
se en el error absoluto. 


SOLUCIÓN Los valores de partida son xy = 0, yy = 0.25. Como estamos calculando la aproximación pa- 
ra c = 2, el valor inicial para h es 


AO 2, 


Para la ecuación (12), tenemos que f(x, y) = x + 2y, de modo que los números F' y G en la 
subrutina son 


F=x+ly 
G= (x+h) +2(x + HF) =x+2y + h(1 + 2x + 4y), 


y tenemos que 


x=x>+h 


Il 


y y + hr +6) y + Las dy) + (14 2 + y) 


Así, con xy = 0, yy = 0.25 y h = 2, obtenemos para la primera aproximación 
y=0.25+(0+1)+2(1+ 1)=5.25. 


Para describir las demás salidas del algoritmo, usamos la notación y(2; h) para la apro- 
ximación con tamaño de paso h. Así, y(2; 2) = 5.25, y vemos del algoritmo que 


y(2: 1) = 1125000 — y(2;2 7) = 2598132 
y(2,271) = 1828125 — y(2:2 4) = 26.03172 
y(2,2*) = 23,06067 — y(2;27”) = 26.04468 
y(2,2) =25,12012  y(2;27*) = 26.04797 
y(2;27%) = 25.79127 — y(2;27?) = 26.04880 


Como |y(2; 27?) — y(2; 24)] = 0.00083, que es menor que e = 0.001, nos detenemos. 
La solución exacta de (12) es p(x) = ¿(e E 3), de modo que hemos determinado 
que 


$(2) = Lo - 5) = 26.04880 . m 


En la siguiente sección analizaremos métodos con razones de convergencia más altas 
que las de los métodos de Euler y Euler mejorado. 
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regla de L'Hópital para mostrar que 


¡nn En muchos de los problemas siguientes, será útil dispo- 
ner de una calculadora o computadora. El lector puede 
usar un paquete de software o escribir un programa para lím 
resolver los problemas con valores iniciales mediante los 
algoritmos del método de Euler mejorado de las páginas 
128 y 129, (Recuerde que todos los cálculos trigonomé- 
tricos se realizan en radianes). 5. Muestre que al usar el método de Euler mejorado pa- 

ra aproximar la solución del problema con valor ini- 


E 
7 0.45305 . 


Compare esta constante con las entradas en la última 
columna de la tabla 3.5. 


1. Muestre que al usar el método de Euler para aproxi- 


mar la solución del problema con valor inicial 


y =5Sy, y(0)=1, 
en x = l, entonces la aproximación con tamaño de 
paso hes (1 + 5h)'””. 


. Muestre que al usar el método de Euler para aproxi- 


mar la solución del problema con valor inicial 


l 
Y =->=3Y. 0=3, 
y 37 + yO) 
en x = 2, entonces la aproximación con tamaño de 
paso h es 


h 2/h 
al E y) , 


. Muestre que al usar el esquema del trapecio dado en 


la fórmula (8) para aproximar la solución p(x) = e* 
de 

y =Y+ MNO=L, 
en x = 1, entonces obtenemos 


lo que conduce a la aproximación 


1 + 4/23 1/5 
1=A 
para la constante e. Calcule esta aproximación para 


h=1,10*,107?, 109 y 104 y compare sus resul- 
tados con los de las tablas 3.4 y 3.5. 


. En el ejemplo 1 se mostró que la aproximación de e 


usando el método de Euler mejorado con tamaño de 
paso h es 


pax ió 
( +fA> a) A 


Demuestre primero que el error := e — (1 + h + 
n2/2)'/" tiende a cero cuando h > 0. Luego use la 


cial 
y =dy y(0) me 


en x = 1/2, entonces la aproximación con tamaño de 
paso h es 


50 + 4h + 82 ión, 


. Como la integral y(x) := f3£(t) dí con límite supe- 


rior variable satisface (para f continua) el problema 
con valor inicial 

y =f(0, y(0)=0, 
cualquier esquema numérico que sea utilizado para 
aproximar la solución en x = 1 dará una aproxima- 
ción de la integral definida 


el 
Fi dr. 
0 

Deduzca una fórmula para esta aproximación de la 
integral usando 

(a) el método de Euler. 

(b) el esquema del trapecio. 

(c) el método de Euler mejorado. 


. Utilice la subrutina del método de Euler mejorado 


con tamaño de paso h = 0.1 para aproximar la solu- 
ción al problema con valor inicial 


y(1) =0, 


en los puntos x = 1.1, 1.2, 1.3, 1.4 y 1.5. (Así, la en- 
trada N = 5). Compare estas aproximaciones con las 
obtenidas mediante el método de Euler (véase el pro- 
blema 6 de los ejercicios 1.4). 


y =x-y, 


. Utilice la subrutina del método de Euler mejorado 


con tamaño de paso h = 0.2 para aproximar la solu- 
ción al problema con valor inicial 


¿A 
y O E Y D)=1, 
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en los puntos x = 1.2, 1.4, 1.6 y 1.8. (Así, la entrada 
N = 8). Compare estas aproximaciones con las obte- 
nidas mediante el método de Euler (véase el proble- 
ma 5 de los ejercicios 1.4). 


. Utilice la subrutina del método de Euler mejorado 


con tamaño de paso h = 0.2 para aproximar la solu- 
ción de 

y" =x+3cos(xy),  y(0)=0, 
en los puntos x = 0, 0.2,0.4,... , 2.0. Use sus res- 
puestas para hacer un bosquejo de la solución en 
[0, 2]. 
Utilice la subrutina del método de Euler mejorado 
con tamaño de paso h = 0.1 para aproximar la solu- 
ción de 

y =4cos(x+ y), y(0)=1, 
en los puntos x = 0, 0.1,0.2,..., 1.0. Use sus res- 
puestas para hacer un bosquejo de la solución en 
[0, 1]. 

Utilice el método de Euler mejorado con tolerancia 
para aproximar la solución de 
dx _ : 

iS L + sentir), 
en 1 = 1. Para una tolerancia de e = 0.01, use un 
procedimiento de conclusión con base en el error ab- 
soluto. 


x0)=0, 


Utilice el método de Euler mejorado con tolerancia 
para aproximar la solución de 


y(0) =0, 
en x = 7. Para una tolerancia de e = 0.01, use un 


procedimiento de conclusión con base en el error ab- 
soluto. 


y =1-seny, 


Utilice el método de Euler mejorado con tolerancia 
para aproximar la solución de 

y =1-y+yY, y(0)=0, 
en x = 1. Para una tolerancia de e€ = 0.003, use un 
procedimiento de conclusión con base en el error ab- 
soluto. 
Experimente con la subrutina del método de Euler 
mejorado y determine el valor máximo en el interva- 
lo [0, 2] de la solución del problema con valor inicial 
y(0) =2. 
¿Dónde aparece este valor máximo? Dé sus respues- 
tas con dos cifras decimales. 


y! =sen(x + y), 


La solución del problema con valor inicial 


d pq 
A =(a+ryr2y, 


de y(0) = -2 


16. 


17. 
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corta el eje x en un punto del intervalo [O, 1.4]. Ex- 
perimente con la subrutina del método de Euler 
mejorado para determinar este punto con dos cifras de- 
cimales. 


La solución del problema con valor inicial 


dy 
E EE 
tiene una asíntota vertical (“explota”) en algún punto 
del intervalo [1, 2]. Experimente con la subrutina del 
método de Euler mejorado para determinar este pun- 
to con dos cifras decimales. 
Utilice el método de Euler (4) con h = 0.1 para apro- 
ximar la solución del problema con valor inicial 
y(0) =1, 
en el intervalo O = x = 1 (es decir, enx =0,0.1,..., 
1.0). Compare sus respuestas con la solución real 
y = e 20 ¿Qué falló? A continuación, trate con el 
tamaño de paso h = 0.025 y conh = 0.2, ¿Qué con- 
clusiones puede extraer en relación con la elección 
del tamaño de paso? 


y' =-—20y, 


Errores locales versus errores globales. Al dedu- 
cir la fórmula (4) para el método de Euler, se usó un 
rectángulo para aproximar el área bajo una curva 
(véase la figura 3.14). Con g(1) := £(t, d(t)), esta 
aproximación se puede escribir como 


+1 
| glDdi=hglx,) , donde h=x,+] — Xp. 


Kn 


(a) Muestre que si g tiene una derivada continua que 
está acotada en valor absoluto por B, entonces la 
aproximación del rectángulo tiene un error O(4?), 
es decir, para cierta constante M, 


IM 2(0)d: — helx,) 


Xa 


< Mh?. 


Esto se conoce como error local de truncamien- 
to del esquema. [Sugerencia: Escriba 


[sta = meto) =| 


Em 

A continuación, use el teorema del valor medio 
para mostrar que |g(t) — g(x,)| < Blt — x,,. 
Luego integre para obtener la cota para el error 
(8/2). 

Al aplicar el método de Euler, hay errores loca- 
les de truncamiento en cada paso del proceso y 
que se propagan en todos los cálculos posterio- 
res. Muestre que la suma de los errores locales 


An +3 


[el —g(x,) lat. 


(b) 


19. 


20. 
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de la parte (a) que surgen después de n pasos es 
O(h). Éste es el error global, que es igual a la 
razón de convergencia del método de Euler. 


Modelo logístico. En la sección 3.2 analizamos la 


ecuación logística 
dp 
EN 
y su uso para modelar el crecimiento de poblaciones. 
Un modelo más general implica la ecuación 


App -Ap?,  pl0)=pp, 


dp . 

rrÓaS App Ap, 
donde r > 1. Para ver el efecto de modificación del 
parámetro r en (13), haga p, =3,A=1ypo= 1. 
Luego utilice la subrutina del método de Euler mejo- 
rado con h = 0.25 para aproximar la solución de (13) 
en el intervalo O < 1 <= 5 para r = 1.5,2 y 3. ¿Cuál es 
la población límite en cada caso? Para r > 1, deter- 
mine una fórmula general para la población límite. 


(13) pl0) = po > 


Cuerpo en caída. En el ejemplo 1 de la sección 
3.4 modelamos la velocidad de un cuerpo que cae 
mediante el problema con valor inicial 


— mg bu, v(0) = mw. 


Ta 
bajo la hipótesis de que la fuerza debida a la resis- 
tencia del aire es —bv. Sin embargo, hay ocasiones 
en que la fuerza debida a la resistencia del aire se 
comporta más como —bv”, donde r (>1) es una 
constante. Esto conduce al modelo 


de 


(14) Mg 7 Mg by, vl0l=w%. 


TAYLOR Y RUNGE-KUTTA 


Métodos numéricos de orden superior: Taylor y Runge-Kutta 


21. 
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Para ver el efecto de modificación del parámetro r en 
(14), haga m = 1, g€ = 9.81,b = 2 y uy = 0. Luego 
utilice la subrutina del método de Euler mejorado 
con h = 0.2 para aproximar la solución de (14) en el 
intervalo 0 < 1 < 5 para r = 1.0, 1.5 y 2.0. ¿Cuál es 
la relación entre estas soluciones y la solución cons- 
tante v(r) = (9.81/2)'/"? 

Temperatura de un edificio. En la sección 3.3 mo- 
delamos la temperatura dentro de un edificio mediante 
el problema con valor inicial 


(15) e = K|[M(0) — T(0)] + HO) + ul), 
Títo) = To. 


donde M es la temperatura fuera del edificio, T es la 
temperatura dentro del edificio, H es la razón de ca- 
lentamiento adicional, U es la razón de calentamiento 
(mediante un calefactor) o de enfriamiento (mediante 
un aire acondicionado), K es una constante positiva y 
Ty es la temperatura inicial en el instante fp. En un mo- 
delo típico, ty = O (media noche), Ty = 65%F, H(t) = 
0.1, U(t) = 1.5[70 — T(0)] y 


M(t) = 75 — 20 cos(1rt/12). 


Por lo general, la constante K está entre 1/4 y 1/2, 
según factores como el aislamiento. Para estudiar el 
efecto del aislamiento sobre este edificio, considere 
el edificio típico descrito anteriormente y use la sub- 
rutina del método de Euler mejorado con h = 2/3 
para aproximar la solución de (15) en el intervalo 
0 <1= 24 (un día) para K = 0.2, 0.4 y 0.6. 


WITT MÉTODOS NUMÉRICOS DE ORDEN SUPERIOR: 


En las secciones 1.4 y 3.6 analizamos un procedimiento numérico sencillo, el método de Euler, 
para obtener una aproximación numérica de la solución p(x) del problema con valor inicial 


(1) +=. 


y (0) = Yo - 


El método de Euler es fácil de implantar, pues sólo implica aproximaciones lineales a la solu- 
ción p(x). Pero padece de una convergencia lenta, al ser un método de orden 1; es decir, el 
error es O(h). Aun el método de Euler mejorado, analizado en la sección 3.6, sólo tiene orden 
2. En esta sección presentaremos algunos métodos numéricos con razones de convergencia 
más rápidas: los métodos de Taylor, que son extensiones naturales del procedimiento de Euler, 
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EJEMPLO 1 


y los métodos de Runge-Kutta, que son los esquemas más populares para resolver problemas 
con valor inicial, pues tienen razones de convergencia rápidas y se programan con facilidad. 

Como en la sección anterior, suponemos que f y af/dy son continuas y acotadas en la 
franja vertical((x, y): a <x < b, —00< y < oo) y que f tiene tantas derivadas parciales con- 
tinuas como sea necesario. 

Para deducir los métodos de Taylor, sea b,(x) la solución exacta del problema con valor 
inicial 
(2) q», (x) = f(x, d,) > Dr (X,,) — Yn >. 
La serie de Taylor para d, (x) en torno del punto x,, es 

2 


db, (x) = bal) + Rp (o) + A o A 


donde h = x — x,. Como dp, satisface (2), podemos escribir esta serie en la forma 
(3) d,(x) = y, + AX. Ya) > > 0 2) ts 


Observe que la fórmula recursiva para y,,, , en el método de Euler se obtiene truncando la se- 
rie de Taylor después del término lineal. Para una mejor aproximación, usaremos más térmi- 
nos en la serie de Taylor. Para esto hay que expresar las derivadas de orden superior de la 
solución en términos de la función f(x, y). 

Si y satisface y” = f(x, y), podemos calcular y” por medio de la regla de la cadena: 


af af 
4 » == , =1; A La 
(4) peo e ay E y)Y 
af af 
me rr 3) ye y)F lx, y) 
= fx y) 
De manera similar, definimos f,, fi, . . ., correspondientes a las expresiones y” (x), yx), 


etc. Si truncamos el desarrollo (3) después del término »”, entonces, con la notación anterior, 
las fórmulas recursivas para el método de Taylor de orden p son 


(5) Xa+1 = Xp + h , 
p? pr 
(6) Yara = Ya E SÁ Y) + y fal Y) + 00? + pr Írbno yn) á 


Como antes, y, W p(x,), donde p(x) es la solución del problema con valor inicial (1). Se 
puede mostrar? que el método de Taylor de orden p tiene la razón de convergencia 
O(h?). 


Determinar la fórmula recursiva para el método de Taylor de orden 2 para el problema con 
valor inicial 


(7) y' =sen(xy),  y(0)= "7. 


Véase Introduction to Numerical Analysis por J. Stoer y R. Bulirsch (Springer- Verlag, Nueva York, 1980). 
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SOLUCIÓN Debemos calcular f(x, y) según lo definido en (4). Como f(x, y) = sen(xy), 


af of A 
ne (x, y) = ycosíxy) , dy (1, y) = xcosíay) . 
Al sustituir en (4), tenemos 


103) = glo) + 3) 


Ox 
= y cos(xy) + cos(xy) seníxy) 


= y cosíxy) + sen(2xy) z 


y las fórmulas recursivas (5) y (6) se convierten en 
Xa+1 E Aa +h > 
y? 


Mar 1 O Y + hsen (an) + 2 Yn COs(x,, Ya) ES 


Ka 


2 sen (2%,3,) bd 


donde xy = 0, yo = son los valores de partida. Mm 


La razón de convergencia O(h”) del método de Taylor de orden p plantea una pregunta 
interesante: si pudiéramos hacer tender p a infinito, ¿obtendríamos las soluciones exactas 
para el intervalo [xp, xy + /]? Esta posibilidad se explora con detalle en el capítulo 8. Por su- 
puesto, una dificultad práctica al utilizar los métodos de Taylor de orden superior es el tedio- 
so cálculo de las derivadas parciales necesarias para determinar f, (por lo general, estos 
cálculos aumentan de manera exponencial con p). Una forma de superar esta dificultad es 
utilizar uno de los métodos de Runge-Kutta.* 

Observe que el método general de Taylor tiene la forma 


(8) ynsi = Y + AE Y h) > 
donde la elección de F depende de p. En particular [véase (6)], para 
p=I,.. ESTI =f00, 
O P=2) PTAS) Az + ay) 
La idea detrás del método de Runge-Kutta de orden 2 consiste en elegir F' en (8) de la forma 


(10) F = Ka(x, y; h) =f(x + ah, y + Bhf(x, y)) ] 


donde las constantes «a, f se eligen de modo que (8) tenga la razón de convergencia O(»?). 
La ventaja en este caso es que K> se calcula mediante dos evaluaciones de la función original 
f(x, y) y no implica las derivadas de f(x, y). 

Para garantizar la convergencia O(»?), comparamos este nuevo esquema con el método 
de Taylor de orden 2 y pedimos que 


Ta(x, y, h) — Ka(x, y; h) =0(1?), cuando h=0. 


Nota histórica: Estos métodos fueron desarrollados por C. Runge en 1895 y W. Kutta en 1901. 
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Es decir, elegimos ar, $ de modo que los desarrollos de Taylor para T, y K> coincidan hasta 
los términos de orden h. Para (x, y) fijo, al desarrollar K, = K,(h) dado en (10), alrededor de 
h = 0, vemos que 

dK 
AD Kxdh=K(0) + O) + 0(4?) 
af 


ro o 00) 


donde la expresión en corchetes para dK>/dh, evaluada en h = 0, es consecuencia de la regla 
de la cadena. Al comparar (11) con (9), vemos que para que 7, y K, coincidan hasta los tér- 
minos de orden h, debemos tener « = B = 1/2. Así, 


Kalx, y: h) = ile de 5) A+ So y) : 


El método de Runge-Kutta que hemos obtenido se llama el método del punto medio y tiene 
las fórmulas recursivas 


(12) M1 ="W+Ak, 
h h 
a3) Ya+1 = Fa + hf Xq + Pn + 2 ¿no Jn) » 


Por construcción, el método del punto medio tiene la misma razón de convergencia que el 
método de Taylor de orden 2; es decir, O(h?). Ésta es la misma razón que la del método de 
Euler mejorado. 

De manera similar, se puede trabajar con el método de Taylor de orden 4 y, después de 
algunos cálculos laboriosos, obtener el método clásico de Runge-Kutta de cuarto orden. 
Las fórmulas recursivas para este método son 


Xart = Xp + h , 
(4) 1 
Ya+1 = Ya + ge + 2 + 2 + Ka), 


donde 
k, = HL cs Y) , 


h k 
k, =1(s, + 39m +5) , 


h k 
ka = rol + z2Yn + Sl) 
Ka > Af, + hy Ya + K3) * 


El método clásico de Runge-Kutta de cuarto orden es uno de los métodos populares debido 
a que su razón de convergencia es O(h*) y a que es fácil de programar. Por lo general, pro- 
duce aproximaciones muy precisas, aunque el número de iteraciones es razonablemente pe- 
queño. Sin embargo, al aumentar el número de iteraciones, pueden aparecer otros tipos de 
errores. 

A continuación bosquejamos programas para el método de Runge-Kutta de cuarto or- 
den. Como en el caso de los algoritmos para el método de Euler mejorado, el primer progra- 
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ma (la subrutina Runge-Kutta) es útil para aproximar la solución en un intervalo [xp, c]; su 
entrada es la cantidad de pasos en el intervalo. Como en la sección 3.6, el número de pasos N 
se relaciona con el tamaño de paso h y el intervalo [xp, c] de la siguiente forma: 


Nh=c=xX . 


La subrutina tiene la opción de imprimir una tabla de valores de x y y. El segundo algoritmo 
(Runge-Kutta con tolerancia) de la página 138 se utiliza para aproximar, para una tolerancia 
dada, la solución en un valor de entrada x = c. Este algoritmo' divide a la mitad los tamaños 
de paso en forma sucesiva, hasta que las dos aproximaciones y(c; h) y y(c; h/2) difieren en 
menos que la tolerancia prescrita e. Para tener un procedimiento de conclusión con base 
en el error relativo, el paso 6 del algoritmo debe reemplazarse por 


Paso6' Si za 


Zz 
| < e, vaya al paso 10. 


7] 


SUBRUTINA DEL MÉTODO CLÁSICO DE RUNGE-KUTTA 
DE CUARTO ORDEN 


Propósito  Aproximar la solución del problema con valor inicial 


y =fo5y), y(wm)=) 


para xy =x=cC 
ENTRADA Xq, Yo, C, N (número de pasos), PRNTR (= 1 para imprimir la tabla) 


Paso 1 Establezca el tamaño de paso h = (c — xp)/N, x = Xo, Y = Yo 
Paso 2 Para ¡ = 1 hasta N, realice los pasos 3-5 
Paso 3 Haga 
k, = hfíix, y) 
k h + de + Al 
A O 


ky = Afla + h, y + Ea) 


Paso 4 Haga 

x=x+h 

y=y+ 5 + 2kz + 2ky + ka) 
Paso 5 Si PRNTR = 1, imprimir x, y 


“Observe que la forma de este algoritmo es la misma que la del método de Euler mejorado de la página 129, excep- 
to en el paso 4, donde se llama a la subrutina Runge-Kutta. En los códigos para problemas de producción se usan 
procedimientos de conclusión más sofisticados. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


7] 


ALGORITMO CLÁSICO DE RUNGE-KUTTA DE CUARTO ORDEN 
CON TOLERANCIA 


Propósito  Aproximar la solución del problema con valor inicial 
y =floy), y(xw0)=% 
en x = c, con tolerancia e 
ENTRADA Xp» Yo, C, €, M (número máximo de iteraciones) 
Paso 1 Haga z = yg, PTNTR = 0 


Paso 2 Para m = 0 a M, realice los pasos 3-7 (o para ahorrar tiempo, 
comience con m > 0) 
Paso 3 Haga N = 2” 
Paso 4 Llame a la SUBRUTINA DEL MÉTODO CLÁSICO 
DE RUNGE-KUTTA DE CUARTO ORDEN 
Paso 5 Imprima h, y 
Paso 6 Si lz — y| < e, vaya al paso 10 
Paso 7 Haga z = y 
Paso 8 Imprima “g(c) es aproximadamente”; y; “pero podría no estar dentro 


de la tolerancia”; e 
Paso 9 Vaya al paso 11 


Paso 10 Imprima “g(c) es aproximadamente”; y; “con tolerancia”; e 
Paso 11 DETENERSE 
SALIDA Aproximaciones de la solución al problema de valor inicial en x = c, 


usando 2” pasos. 


Usar el algoritmo clásico de Runge-Kutta de cuarto orden para aproximar la solución p(x) del 
problema con valor inicial 


FE. MU=1l, 


en x = 1 con tolerancia de 0.001. 


Las entradas son xy = 0, yy = 1,c = 1, € = 0.001 y M = 25 (digamos). Como f(x, y) = y, las 
fórmulas del paso 3 de la subrutina se convierten en 


ki 


ki=4Ay, t=0(9+2) : b=a(»=2) o ka=hly + ka). 
El valor inicial para N en este algoritmo es N = 1, de modo que 
h=(1-0)/1=1. 
Así, en el paso 3 de la subrutina, calculamos 
kh=(D(d)=1, k=(D)0d+0.5)=1.5, 
k=(1)(1+075)=175, k=(D0+175)=275, 


y, en el paso 4 de la subrutina, obtenemos para la primera aproximación 


vY= Y + lo + 2ko + 2k> + ka) 


1! 


1+ En + 21.5) + 2(1.75) + 2.75] 


2.70833 , 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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donde hemos redondeado a cinco cifras decimales. Como 


lz — yl = lyo — yl = |1 — 2.70833| = 1.70833 > e, 


comenzamos de nuevo y hacemos N = 2, h = 0,5. 
Al realizar los pasos 3 y 4 para i = 1 y 2, obtenemos en última instancia (para ¿ = 2) la 
aproximación 


y =2.71735. 


Como lz — y| = |[2.70833 — 2.71821| = 0.00902 > e, comenzamos de nuevo y hacemos 
N = 4, h = 0.25. Esto conduce a la aproximación 


y =2.71821, 
de modo que 
lz — yl = [2.71735 — 2.71821| = 0.00086 , 


que es menor que e = 0.001. Por lo tanto, d(1) = e =2.71821. mm 


En el ejemplo 2 obtuvimos una mejor aproximación de p(1) = e con h = 0.25 que la 
obtenida en la sección 3.6 mediante el método de Euler con h = 0.001 (véase la tabla 3.4) y 
casi la misma precisión que la obtenida en la sección 3.6 mediante el método de Euler mejo- 
rado con h = 0.01 (véase la tabla 3.5). 


Usar la subrutina de Runge-Kutta de cuarto orden para aproximar la solución p(x) del pro- 
blema con valor inicial 


(15  y=yY, y(0)=1, 
en el intervalo 0 = x = 2 usando N = 8 pasos (es decir, h = 0.25). 


En este caso, los valores de partida son xy = 0 y yy = 1. Como f(x, y) = y”, las fórmulas del 


paso 3 de la subrutina son 
E 
2H Y 7 1 
ka? 


als + 2) 5 ka = Aly + kay E 


k= 


' 
= 
= 
t 


il 


Ka 


La salida muestra que 


1=025  y=133322, 
x=0.50  y= 1.99884, 
1=075  y=397238, 
1=100  y=32.82820, 
x=125  y=4.0964 x 10 , 


Il 


x=150  y= desbordamiento. 


¿Qué ocurrió? Por fortuna, la ecuación (15) es separable, y al resolverla, para p(x), obtenemos 
d(x) = (1 — x) !. Ahora es claro dónde está el problema: la solución real b(x) no está defini- 
da en x = 1. De haber sido más cuidadosos, habríamos observado que df/dy = 2y no está 


140 Capítulo 3 Modelos matemáticos y métodos numéricos que implican ecuaciones de primer orden 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


acotada para toda y. Por lo tanto, la existencia de una única solución no queda garantizada 
para toda x entre O y 2, y en este caso, el método no proporciona aproximaciones significati- 
vas para x cercanas a (o mayores que) 1. m 


Usar el algoritmo de Runge-Kutta de cuarto orden para aproximar la solución p(x) del pro- 
blema con valor inicial 


y=x-Y, y(0)=1, 
en x = 2 con tolerancia de 0.0001. 


Esta vez verificamos si 0f/0y está acotada. En este caso, df/dy = —2y, que ciertamente no 
está acotada en cualquier franja vertical. Sin embargo, consideremos el comportamiento cua- 
litativo de la solución p(x). La curva solución comienza en (0, 1), donde p'(0) =0— 1<0, 
de modo que d(x) comienza decreciendo y continúa de esta forma hasta cruzar la curva y = 
/x . Después de cruzar esta curva, p(x) comienza a crecer, pues d'(x) =x — $? (x) > 0. Al 
crecer d(x), permanece debajo de la curva y = /x . Esto es así porque si la solución estuvie- 
se “cerca” de la curva y = /x, entonces la derivada de p(x) tendería a cero, de modo que 
no es posible superar la función yx . 

Por lo tanto, aunque el teorema de existencia y unicidad no garantiza una solución, esta- 
mos tentados a usar el algoritmo de cualquier manera. El argumento anterior muestra que tal 
vez p(x) exista para x > O, de modo que nos parece razonablemente seguro que el método 
de Runge-Kutta de cuarto orden dé una buena aproximación de la solución real p(x). Al pro- 
ceder con el algoritmo, usamos los valores de partida xy = 0 y y, = 1. Como f(x, y) =x — y?, 
las fórmulas en el paso 3 de la subrutina se convierten en 


En la tabla 3.6 damos las aproximaciones y(2; 2 ""*!) para d(2), con m = 0, 1,2, 3 y 4. El 
algoritmo se detiene en m = 4, pues 


ly(2; 0.125) — y(2; 0.25)| = 0.00000 . 


Por lo tanto, p(2) = 1.25132 con una tolerancia de 0.0001. m 


TABLA 3.6 APROXIMACIÓN CLÁSICA DE RUNGE-KUTTA 
DE CUARTO ORDEN PARA «¿(2) 


Aproximación 
m h para (2) ly(2; h) — y(2; 2h)| 
0 2.0 —8.33333 
1 1.0 1.27504 9.60837 
2 0.5 1.25170 0.02334 
3 0.25 1.25132 0.00038 
4 0,125 1.25132 0.00000 
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Como en el caso de los ejercicios 3.6, será útil que el 
lector disponga de una calculadora o una computadora. 
Para los problemas 1-17, verifique si 0f/0y está o no 
acotada. 


1. 


Determine las fórmulas recursivas para el método de 
Taylor de orden 2 para el problema con valor inicial 


y =cos(x+y),  y(0) = 7. 


. Determine las fórmulas recursivas para el método de 


Taylor de orden 2 para el problema con valor inicial 


y=xwy-y, y(0)=-1. 


. Determine las fórmulas recursivas para el método de 


Taylor de orden 4 para el problema con valor inicial 


y =x-y, y(0)=0. 


. Determine las fórmulas recursivas para el método de 


Taylor de orden 4 para el problema con valor inicial 


y =xX*+y, y(0)=0. 


. Use los métodos de Taylor de órdenes 2 y 4 conh = 


0.25 para aproximar la solución del problema con va- 
lor inicial 

0) 1, 

en x = 1. Compare estas aproximaciones con la so- 
lución real y = x + e * evaluada en x = 1. 


y=x+l-y, 


. Use los métodos de Taylor de órdenes 2 y 4 conh = 


0.25 para aproximar la solución del problema con va- 
lor inicial 

y =l=y. yI(0)=0, 
en x = 1. Compare estas aproximaciones con la so- 
lución real y = 1 — e * evaluada en x = 1. 


. Use la subrutina de Runge-Kutta de cuarto orden 


con h = 0.25 para aproximar la solución del proble- 
ma con valor inicial 


y(0)=1, 
en x = 1. (Así, la entrada N = 4). Compare esta 


aproximación con la solución real y = 3 — 2e”* eva- 
luadaenx= l. 


y =2y-6, 


. Use la subrutina de Runge-Kutta de cuarto orden 


con h = 0.25 para aproximar la solución del proble- 
ma con valor inicial 


y=1l-y, y(0)=0, 
en x = 1. Compare esta aproximación con la obteni- 


da en el problema 6 mediante el método de Taylor de 
orden 4. 


10. 


11. 


12. 


13. 


14. 


15. 


. Use la subrutina de Runge-Kutta de cuarto orden con 


h = 0.25 para aproximar la solución del problema 
con valor inicial 

y(0) =1, 

en x = 1. Compare esta aproximación con la obteni- 
da en el problema 5 mediante el método de Taylor de 
orden 4. 


y=x+1l-y, 


Use el algoritmo de Runge-Kutta de cuarto orden 
para aproximar la solución del problema con valor 
inicial 
y=1=x%x, yN1)=1, 

en x = 2. Para una tolerancia de e€ = 0.001, use un 
procedimiento de conclusión con base en el error ab- 
soluto. 

La solución del problema con valor inicial 


y(1) = 0.414 


cruza el eje x en un punto del intervalo [ 1, 2]. Experi- 
mente con la subrutina de Runge-Kutta de cuarto or- 
den y determine este punto con dos cifras decimales. 


Experimente con la subrutina de Runge-Kutta de 
cuarto orden y determine el valor máximo sobre el 
intervalo [1, 2] de la solución del problema con va- 
lor inicial 


¿Dónde aparece este máximo? Proporcione sus res- 
puestas con dos cifras decimales. 


La solución del problema con valor inicial 
dy 


> 
tiene una asíntota vertical (“explota”) en algún punto 
en el intervalo [0, 2]. Experimente con la subrutina 
de Runge-Kutta de cuarto orden y determine este pun- 


to con dos cifras decimales. 


*— 2ety + ee, y(0) = 3 


Use el algoritmo de Runge-Kutta de cuarto orden 
para aproximar la solución del problema con valor 
inicial 

y(0) =1, 

en x = 71. Para una tolerancia de e€ = 0.01, use un 
procedimiento de conclusión con base en el error ab- 
soluto. 


y =ycosx, 


Use la subrutina de Runge-Kutta de cuarto orden 
con h = 0.1 para aproximar la solución de 


y' =cos(5y)=x,  y(0)=0, 


142 


16. 


17. 


18. 


19. 


Capítulo 3 


en los puntos x = 0, 0.1, 0.2, ..., 3.0. Utilice sus 
respuestas para hacer un bosquejo de la solución en 
el intervalo [0, 3]. 

Utilice la subrutina de Runge-Kutta de cuarto orden 
con h = 0.1 para aproximar la solución de 


y(0)=0, 
en los puntos x = 0, 0.1, 0.2, ... , 4.0, Utilice sus 


respuestas para hacer un bosquejo de la solución en 
el intervalo [0, 4]. 


y' =3 cos(y — 5x), 


El método de Taylor de orden 2 se puede utilizar para 
aproximar la solución del problema con valor inicial 


y(0)=1, 
en x = 1. Muestre que la aproximación y, obtenida 


usando el método de Taylor de orden 2 con el tama- 
ño de paso 1/n está dada por la fórmula 


l LAS 
YA lI+F= +3!» n 
ú ( n - 


La solución del problema con valor inicial es y = e”, 
de modo que y, es una aproximación de la cons- 
tante e. 


y =y, 


A 


Si el método de Taylor de orden p se usa en el pro- 
blema 17, muestre que 


molido rc, 
y no 24%  Ó6n pin? 21. 


Flujo de fluidos. En el estudio del flujo no isotér- 
mico de un fluido newtoniano entre placas paralelas, 
se halla la ecuación 


x>0, 


mediante varias sustituciones, esta ecuación se pue- 
de transformar en la ecuación de primer orden 
du Y 5, 
—= MW + lustre. 
du 2 2 
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Utilice el algoritmo de Runge-Kutta de cuarto orden 
para aproximar v(3) si v(u) satisface v(2) = 0.1. 
Para una tolerancia de e = 0.0001, use un procedi- 
miento de conclusión con base en el error relativo. 
Reacciones químicas. La reacción entre el óxido 
nitroso y el oxígeno para formar dióxido de nitróge- 
no está dada por la ecuación química balanceada 
2NO + O) = 2NO,. A temperaturas altas, la depen- 
dencia de la razón de esta sección con respecto de 
las concentraciones de NO, O, y NO, es compleja. 
Sin embargo, a 25”C, la razón con que se forma el 
NO, obedece la ley de acción de la masa y está dada 
por la ecuación 


donde x(1) denota la concentración de NO, en el ins- 
tante £, kes la constante de la razón, a. es la concentra- 
ción inicial de NO y Bes la concentración inicial de O 
de O,. A 25*C, la constante k es 7.13 X 10% (li- 
tros)? /(moles)*(segundo). Sean a = 0.0010 moles/ 

litro, $ = 0.0041 moles/litro y x(0) = O moles/litro. 
Use el algoritmo de Runge-Kutta de cuarto orden para 
aproximar x(10). Para una tolerancia de e = 0.000001, 
utilice un procedimiento de conclusión con base en el 
error relativo. 

Líneas de transmisión. En el estudio del campo 
eléctrico inducido por dos líneas de transmisión cer- 
canas, surge una ecuación de la forma 


dz + ela? 


ex 
Sean f(x) = 5x + 2 y g(x) = 7. Si z(0) = 1, utilice 
el algoritmo de Runge-Kutta de cuarto orden para 
aproximar z(1). Para una tolerancia de e = 0.0001, 
usamos un procedimiento de conclusión con base en 
el error absoluto. 


f(x) 


PROYECTOS DE GRUPO PA 


—A. Acuacultura 


La acuacultura es el arte de cultivar plantas y animales originarios del agua. En el ejemplo aquí 
considerado, se cultiva un lote de bagres en un estanque. Nos interesa determinar el mejor mo- 
mento para recolectar los peces de modo que el costo (por libra) por el cultivo de los peces se 
minimice. 

Una ecuación diferencial que describa el crecimiento de los peces puede ser 


dW 


(1 An 


donde W(+t) es el peso de los peces en el instante £, y K y «son constantes de crecimiento deter- 
minadas en forma empírica. La forma funcional de esta relación es similar a la de los modelos 
de crecimiento para otras especies. La modelación de la tasa de crecimiento o la tasa de meta- 
bolismo mediante un término W” es una hipótesis común. Con frecuencia, los biólogos se re- 
fieren a la ecuación (1) como la ecuación alométrica y puede ser apoyada por argumentos 
plausibles como que la tasa de crecimiento depende del área de la superficie de las entrañas 
(que varían como w?25) o depende del volumen del animal (que varía como W). 


(a) Resuelva la ecuación (1) cuando q 4 1. 

(b) La solución obtenida en la parte (a) crece sin límite, pero en la práctica hay un peso 
máximo límite W,,¿, para el pez. Este peso límite se puede incluir en la ecuación 
diferencial que describe el crecimiento insertando una variable adimensional $ que 
puede variar entre O y 1 e implica un parámetro ¡u determinado en forma empírica. 
A saber, ahora suponemos que 


dW 
2 = Kw" 
2) q KWOS, 


donde S:= 1 — (W/Wsx)*. Cuando u = 1 — ar, la ecuación (2) tiene una solución con 
forma cerrada. Resuelva la ecuación (2) cuando K = 10, a = 3/4, y = 1/4, Wax = 81 
(onzas) y W(O) = 1 (onza). Las constantes dadas para £ se miden en meses. 

(c) La ecuación diferencial que describe el costo total C(+) en dólares por criar un pez 
durante £ meses tiene un término constante K; que especifica el costo mensual (debido 
a costos tales como los intereses, la depreciación y la mano de obra) y una segunda 
constante K, que multiplica la tasa de crecimiento (debido a que la cantidad de alimen- 
to consumida por el pez es aproximadamente proporcional a la tasa de crecimiento). 


Es decir, 
dC _ aw 
(3) a ELA Ra ¿ 


Resuelva la ecuación (3) cuando K, = 0.4, K, = 0.1, C(O) = 1.1 (dólares) y W(t) 
queda determinada según la parte (b). 

(d) Bosqueje la curva obtenida en la parte (b) que represente el peso del pez en función 
del tiempo. A continuación, bosqueje la curva obtenida en la parte (c) que represente 
el costo total de criar al pez en función del tiempo. 
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(e) Para determinar el tiempo óptimo para recolectar el pez, bosqueje el cociente 
C(1)/W(t). Este cociente representa el costo total por onza en función del tiempo. 
Cuando este cociente alcanza su mínimo (es decir, cuando el costo total por onza es 
mínimo), es el instante óptimo para recolectar los peces. Determine este instante 
óptimo redondeado a meses. 


OB. Curva de persecución 


Obtenemos un modelo geométrico interesante al tratar de determinar la trayectoria de un perse- 
guidor que caza una presa. Esta trayectoria se conoce como curva de persecución. Estos pro- 
blemas fueron analizados usando métodos de cálculo cerca del año 1730 (más de dos siglos 
después de que Leonardo da Vinci los estudiara). El problema más sencillo consiste en deter- 
minar la curva a lo largo de la cual un barco se mueve al perseguir a otro que navega a lo largo 
de una línea recta, suponiendo que las velocidades de los dos barcos son constantes. 

Supongamos que el barco A viaja a velocidad a: persiguiendo al barco B, que navega con 
una velocidad f. Además, el barco A parte (en el instante £ = 0) del origen y el barco B parte 
del punto (1, 0) recorriendo la recta x = 1. Después de 1 horas, el barco A se localiza en el pun- 
to (x, y) y el barco B está en el punto O = (1, ft) (véase la figura 3.16). El objetivo es descri- 
bir el lugar geométrico de los puntos P; es decir, determinar a y como función de x. 


(a) El barco A persigue al barco B, de modo que en el instante £, el barco A debe apun- 
tar directamente hacia el barco B. Es decir, la recta tangente a la curva de persecu- 
ción en P debe pasar por el punto O (véase la figura 3.16). Para que esto sea cierto, 


muestre que 
dy y Bl 
4) dx x= 1 


(b) Conocemos la velocidad con la que viaja el barco A, de modo que sabemos que la 
distancia recorrida hasta el instante £ es ar. Esta distancia también es la longitud de 
la curva de persecución de (0, 0) hasta (x, y). Use la fórmula para la longitud de arco 
del cálculo y muestre que 


5) ar = l Vis [y (Pan. 


Al 0=0, 6 


0 (1, 0) 


Figura 3.16 La trayectoria del barco A al perseguir el barco B 
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Al despejar f en las ecuaciones (6) y (7), concluya que 


o. PATA. 


(c) Derive ambos lados de (6) con respecto de x para obtener la ecuación de primer orden 
dw B ERRE) 
(x Da = E LEA 


donde w:= dy/dx. 
(d) Use separación de variables y las condiciones iniciales x = 0 y w = dy/dx = 0 cuan- 
do £ = 0 para mostrar que 


a PIU — a) 8% (1 30%] 


(e) Para a > £ (es decir, cuando el barco A navega más rápido que el barco B), utilice 
la ecuación (7) y las condiciones iniciales x = 0 y y = O cuando £ = O para deducir la 
ecuación de la curva de persecución 


JE IN 
O y=> — E 
2l 1+Efo 1 — Bla at — Br 


(f£) Determine la posición donde el barco A alcanza al barco B, si a > 6. 
(g) Muestre que si a = f, entonces la curva de persecución está dada por 


af 


E 


O y= lO os 3) | 


¿Alcanzará el barco A al barco B en algún momento? 


Cc. Control de una aeronave en un viento cruzado 
T. L. Pearson, Acadia University, Nueva Escocia 


Un avión que vuela bajo la guía de un faro no direccional (un transmisor de radio fijo, abrevia- 
do NDB, por sus siglas en inglés) se mueve de modo que su eje longitudinal apunte siempre 
hacia el faro (véase la figura 3.17). Un piloto se dirige hacia un NDB desde un punto donde el 
viento forma ángulo recto con la dirección inicial del avión; el viento mantiene esa dirección 
todo el tiempo. Suponga que la velocidad del viento y la del avión en el aire (su “velocidad en 
el aire”) se mantienen constantes. (Recuerde que esta última velocidad no es lo mismo que la 
velocidad del avión con respecto del suelo). 


(a) Localice el vuelo en el plano xy, colocando el inicio del viaje en (2, 0) y el destino en 
(0, 0). Escriba la ecuación diferencial que describe la trayectoria del avión sobre el 
suelo. [Sugerencia: dy/dx = (dy/dt) /(dx/dt)]. 

(b) Haga una sustitución adecuada y resuelva esta ecuación. [Sugerencia: Véase la sec- 
ción 2.6]. 

(c) Use el hecho de que x = 2 y y = O en 1 = 0 para determinar el valor adecuado de la 
constante arbitraria en el conjunto de soluciones. 

(d) Obtenga a y explícitamente en términos de x. Escriba su solución en términos de una 
función hiperbólica. 
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| Viento 


Figura 3.17 Avión guiado a distancia 


(e) Sea y el cociente de la velocidad del viento y la velocidad del avión en el aire. Use 
un paquete de cómputo para graficar las soluciones en los casos y = 0.1, 0.3, 0.5 y 
0.7, todas en el mismo conjunto de ejes. Interprete estas gráficas. 
(£) Analice los (¡terroríficos!) casos y = 1 y y> 1. 


=D. Retroalimentación y el amplificador operacional 


El amplificador operacional que aparece en la figura 3.18(a) es un dispositivo no lineal. Gra- 
cias a las fuerzas de poder internas, los transistores concatenados, etcétera, proporciona un 
enorme voltaje negativo en la terminal de salida O siempre que el voltaje en su terminal in- 
versora (—) exceda al correspondiente en la terminal no inversora (+) y un enorme voltaje 
positivo al invertir la situación. Se puede expresar Esatida (E ¿ntrada — E entrada) CON UNA a- 
nancia G grande (a veces de 1000 o más), pero la aproximación sería muy poco confiable 
para muchas aplicaciones. Los ingenieros han logrado mejorar este dispositivo utilizando la re- 
troalimentación negativa, como se ilustra en la figura 3.18(b). Al conectar la salida con la 


R 
Eontrada C 
O 
E(t Esali 
Etiada ( ) salida 
Zov 
(a) (b) 
R 
C I E: 
Eli) 
=.0v iS Esalida 
(c) (d) 


Figura 3.18 Derivador con amplificador operacional 
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E) Esalida 


Figura 3.19 Integrador con amplificador operacional 


terminal de entrada inversora, el amplificador operacional actúa como un vigilante, evitando 
un desequilibrio entre los voltajes de entrada inversor y no inversor. Con tal conexión, ambos 
voltajes se mantienen en el mismo valor: O V (tierra eléctrica) para la situación que se muestra. 

Además, las terminales de entrada del amplificador operacional no extraen corriente: to- 
da la corriente enviada a la terminal inversora se dirige de forma inmediata a la trayectoria de 
retroalimentación. Como resultado, la corriente extraída de la fuente indicada £(t) queda 
descrita por el circuito equivalente que aparece en la figura 3.18(c): 


E()=2 | Kar o 19=Cc%, 


y esta corriente / fluye por la resistencia R de la figura 3.18(d), causando una caída de volta- 
je de O a —RI. En otras palabras, el voltaje de salida E,atiga = RI = —RC(dE/dt) es una ré- 
plica a escala e invertida de la derivada del voltaje de la fuente. El circuito es un derivador 
con amplificador operacional. 


(a) Imite este análisis para mostrar que el circuito en la figura 3.19 es un integrador 
con amplificador operacional, con 


1 
Esalida = =30) Ela > 


salvo una constante que depende de la carga inicial sobre el condensador. 

(b) Diseñe integradores y derivadores con amplificadores operacionales y retroalimen- 
tación negativa, pero con inductores en vez de condensadores. (En la mayor parte 
de las situaciones, los condensadores son menos caros que los inductores, de modo 
que son preferibles los diseños anteriores). 


E. Controles bang-bang 


En el ejemplo 3 de la sección 3.3 (página 105), supusimos que la cantidad de calentamiento 
o enfriamiento proporcionados por un calefactor o el aire acondicionado es proporcional a la 
diferencia entre la temperatura actual y la temperatura deseada; recuerde la ecuación 

U(:) = Ky[ Tp — T(1)] . 
En muchos hogares, los mecanismos de calefacción/enfriamiento proporcionan una razón 
constante de flujo de calor, digamos 


IA TARTA 
UN) = de si TD <T 


(con K¡, < 0). 


(a) Modifique la ecuación diferencial (9) del ejemplo 3 de modo que describa la 
temperatura de un hogar con esta ley de control “bang-bang”. 
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(b) Suponga que la temperatura inicial T(0) es mayor que Tp. Modifique las constantes 
en la solución (12) de la página 106 de modo que la fórmula sea válida siempre que 
T(0) > Tb. 

(c) Si la temperatura inicial 7(0) es menor que Ty, ¿cuáles valores deben tener las cons- 
tantes en (12) de modo que la fórmula sea válida para T(t) < Tp? 

(d) ¿Cómo se deben unir las soluciones en (b) y (c) para obtener una descripción comple- 
ta (en términos del tiempo) de la temperatura 7(1)? 


FÉ Precio, oferta y demanda 


Es claro que la demanda de cualquier artículo (petróleo, ropa o automóviles) depende de su 
precio (entre otras cosas). Los artículos con mayor precio son por lo general menos atracti- 
vos, a menos que el precio esté aumentando y los consumidores quieran adquirirlo a un 
“precio bajo por introducción”. Así, para modelar matemáticamente la demanda D(t) de un 
producto en el instante £, una estimación cruda que ignora todos los factores excepto el pre- 
cio tomaría la forma 


D(t) = dy — dyp(t) + dyp'(1) , 


donde p(t) es el precio unitario y las constantes d, son positivas. Quienes ofrecen el artículo tra- 
tarían naturalmente de capitalizarse con base en artículos con valor creciente, de modo que un 
modelo crudo de función de oferta tomaría la forma 


S(0) = sy + siplt) + syp"(0) , 


donde s, es positiva. 

Si la demanda excede a la oferta, una estrategia para obtener ganancias indicaría que el 
precio debe aumentar; si la oferta excede a la demanda, no habrá más alternativa que reducir 
los precios. Se llegará a un equilibrio económico si el precio fuese tal que la oferta equilibre 
exactamente a la demanda: D(1) = S(0), p'(1) =0 y p(t) = po, = (do — So)/(d¡ +51). Veamos una 
cuestión más interesante: ¿Cómo evoluciona un precio (que no es de equilibrio) p(£) durante un 
periodo en que la oferta sigue a la demanda, S(+) = D(1? 


(a) Iguale D(t) y S(t) y resuelva la ecuación diferencial resultante (suponiendo que s, + 
d,) para p(t) en términos de su valor inicial py = p(0). 

(b) Estabilidad de precios Muestre que si (d; + s¡)/(d, — s,) < O,entonces p(1) tiende al 
precio de equilibrio cuando £ > %, ¿Qué condiciones sobre las constantes garantizan 
que el precio de equilibrio sea positivo (y por tanto realista)? 

(c) Inestabilidad de precios Muestre que si (d, + s¡)/(d, — s,) > 0 y po > Po,» entonces 
p(t) crece sin límite cuando £ > o, (Por supuesto, las fórmulas crudas deben revisar- 
se al crecer 1). 

(d) Si el precio unitario de un artículo p(t) es $5 en £ = O (meses) y la oferta y la deman- 
da por miles de unidades se modelan como 


S(t) = 20 + ple) + 6p'(1) , 
D(1) = 30 — 2p(1) + 4p'(1) , 


¿cuál será el precio unitario después de 10 meses? ¿Hay estabilidad o inestabilidad de 
los precios al aumentar 1? 
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6. Estabilidad de métodos numéricos 


Con frecuencia, los métodos numéricos se verifican con sencillos problemas con valores inicia- 
les de la forma 
(8) y +Ay=0, y(0)=1, (A = constante), 


que tiene la solución p(x) = e?” Observe que para cada A > 0, la solución p(x) tiende a ce- 
ro cuando x —> +oo. Así, una propiedad deseable para cualquier esquema numérico que genere 
aproximaciones yo, y1, Ya, Y3, - . . de p(x) en los puntos O, h, 2h, 3h, .... es que, para A > 0, 


(9) Ya» >0 cuando n—=o0. 
Para los métodos lineales de un paso, la propiedad (9) es la estabilidad absoluta. 
(a) Muestre que para x, = nh, el método de Euler aplicado al problema con valor inicial 

(8) proporciona las aproximaciones 
YM=(1=A", n=0,1,2,..., 
y deduzca que este método es absolutamente estable sólo cuando O < Ah < 2. (Esto 
significa que para una A > O dada, debemos elegir el tamaño de paso h suficiente- 
mente pequeño para que (9) se cumpla). Además, muestre que para h > 2/A, ¡el 
error y, — Q(x,) crece en forma exponencial! 


(b) Muestre que para x, = nh, el esquema del trapecio de la sección 3.6, aplicado al pro- 
blema (8), proporciona las aproximaciones 


l -A4/2 ye 
Ypy = , n=0,1,2..., 


Ll + Ahj/2 


y deduzca que este esquema es absolutamente estable para toda A > 0, h > 0. 
(c) Muestre que el método de Euler mejorado, aplicado al problema (8), es absolutamen- 
te estable para 0 < 1h < 2, 


Métodos multipaso. Al usar métodos numéricos multipaso, pueden surgir problemas de ines- 
tabilidad que no pueden arreglarse eligiendo simplemente un tamaño de paso h suficientemente 
pequeño. Esto se debe a que los métodos multipaso producen “soluciones extrañas”, que pueden 
dominar los cálculos. Para ver qué puede ocurrir, consideremos el métodos de dos pasos 


(10) Ya+1  Yn-1 li 2Hf (Xo Ya) > n= 1, 2, Ha I 


para la ecuación y' = f(x, y). 
(d) Muestre que para el problema con valor inicial 


(11) y +2y=0, y(0)=1, 
la fórmula de recurrencia (14), con x, = nh, se convierte en 
(12) Ya+1 + 4hy,, — Yn-1 > 0. 


La ecuación (12), una ecuación en diferencias, se puede resolver mediante el siguiente 
procedimiento. Postulamos una solución de la forma y, = r”, donde r es una constante por de- 
terminar. 


(e) Muestre que al sustituir y, = r” en (12) obtenemos la “ecuación característica” 
?+ahr=1=0, 
con las raíces 


1 =-2h+ VI+4AH$- y r=-2h- VI+4h?, 
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Por analogía con la teoría de las ecuaciones diferenciales de segundo orden, se puede 
mostrar que una solución general de (12) es 


pan 1 n 
Yy = Cri CAN, 


donde c y c, son constantes arbitrarias. Así, la solución general de la ecuación en di- 
ferencias (12) tiene dos constantes independientes, mientras que la ecuación diferen- 
cial (11) tiene sólo una, a saber, d(x) = ce”, 
(f) Muestre que para cada h > 0, 
lím=ri=0, pero lím 


n—>00 n—>00 


r3]=00 . 


2% cuando n => 00. 


Por lo tanto, el término rf se comporta como la solución p(x,) = e” 
Sin embargo, la solución extraña r7 crece sin límite. 

(g) La aplicación del esquema (10) al problema con valor inicial (11) requiere dos valo- 
res de partida yo, y¡. Los valores exactos son yy = 1, y, = e”. Sin embargo, inde- 
pendientemente de la elección de los valores de partida y el tamaño de h, a partir de 
cierto momento el término c»r3 dominará a toda la solución de la ecuación de recu- 
rrencia al crecer x,. Ilustre esta inestabilidad considerando yy = 1, y, = e?” y usan- 
do una calculadora o computadora para calcular y», y3, . . . , Y100 a partir de la fórmula 
de recurrencia (12) para h = 0.5 y h = 0.05. (Nota: Aunque las condiciones iniciales 
se elijan de modo que c, = 0, el error de redondeo “excitará” a la solución extraña 


dominante). 


PH. Duplicación de periodo y caos 


[en] En el estudio de los sistemas dinámicos se observan los fenómenos de duplicación de periodo 
y caos. Estos fenómenos se pueden apreciar al usar un esquema numérico para aproximar la 
solución de un problema con valor inicial para una ecuación diferencial no lineal, como el mo- 
delo logístico para el crecimiento de poblaciones: 


d 
(13) = = pl =p). —pl0)=01. 


(véase la sección 3.2). 


(a) Resuelva el problema con valor inicial (13) y muestre que p(t) tiende a 1 cuando 
t > +00. 

(b) Muestre que al usar el método de Euler (véanse las secciones 1.4 y 3.6) con tamaño 
de paso h para aproximar la solución de (13) se obtiene 


(14) prri = (1 + 10ñ)p, — [10A)ph, — pp4=0.1. 


(e) Para h = 0.18, 0.23, 0.25 y 0.3, muestre que las primeras 40 iteraciones de (14) pare- 
cen (i) converger a 1 cuando h = 0.18, (11) saltar entre 1.18 y 0.69 cuando h = 0.23, 
(111) saltar entre 1.23, 0.54, 1.16 y 0.70 cuando hh = 0.25 y (iv) no mostrar un patrón 
visible cuando h = 0.3. 


Las transiciones de la convergencia al salto entre dos números, luego entre cuatro y así su- 
cesivamente, se llama duplicación del periodo. El fenómeno que aparece cuando h = 0.3 se 
conoce como caos. Esta transición de la duplicación del periodo al caos cuando h aumenta 
se observa con frecuencia en los sistemas dinámicos. 

La transición al caos se ilustra en el diagrama de bifurcación (véase la figura 3.20). Este 
diagrama se genera para la ecuación (14) de la manera siguiente. Comenzamos en h = 0.18 y 
calculamos la sucesión [p,,) usando (14); a partir de n = 201, ubicamos los siguientes 30 valo- 


1.2 


1.0 


0.8 


0.6 


0.4 


0.2 
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0.18 0.20 0.22 0.24 0.26 0.28 


Figura 3.20 Duplicación de periodo, hacia el caos 


res, es decir, P201, P202, - - - > P230- A continuación, incrementamos h en 0.001, para obtener 
0.181 y repetir el proceso. Continuamos hasta que h = 0.30. Observe la forma en que la figura 
se divide de una rama en dos, luego en cuatro, y así sucesivamente hasta que se llega al caos. 

Nuestra preocupación es la inestabilidad del procedimiento numérico si h no se elige lo 
bastante pequeño. Por fortuna, la inestabilidad observada para el método de Euler (la duplica- 
ción del periodo y el caos) se reconoce de inmediato, pues sabemos que este tipo de comporta- 
miento no es de esperar en una solución de la ecuación logística. En consecuencia, de haber 
usado el método de Euler y h = 0.23, 0.25 0 0.3 para resolver (13) en forma numérica, nos ha- 
bríamos dado cuenta de que » no era lo bastante pequeño. 

La situación para el método clásico de Runge-Kutta de cuarto orden (véase la sección 3.7) 
es más complicada. Puede ocurrir que para cierta elección de h haya una duplicación del perio- 
do, pero también es posible que para otras elecciones de h la solución numérica converja a un 
valor límite que no sea el valor límite para cualquier solución de la ecuación logística en (17). 


(d) Aproxime la solución de (13) calculando las primeras 60 iteraciones del método clá- 
sico de Runge-Kutta de cuarto orden usando el tamaño de paso h = 0,3. (Así, para la 
subrutina de la página 137, N = 60 y c = (60)(0.3) = 18). Repita con h = 0.325 y 
h = 0.35. ¿Cuáles valores de h (si existen) cree que proporcionen la aproximación 
“correcta” a la solución? ¿Por qué? 


En la sección 5.7 se analizará con más detalle el caos. 
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Un oscilador masa-resorte amortiguado está formado por una masa rn unida a 
un resorte fijo en un extremo, como se muestra en la figura 4.1. Diseñe una ecua- 
ción diferencial que gobierne el movimiento de este oscilador, tomando en cuen- 
ta las fuerzas que actúan sobre él debido a la elasticidad del resorte, la fricción 
(amortiguamiento) y las posibles influencias externas. 


k m 
, b 
Punto de e —> 
equilibrio 


Figura 4.1 Oscilador masa-resorte amortiguado 


La segunda ley de Newton —fuerza igual a masa por aceleración (F' = ma)— es sin duda la 
ecuación diferencial que aparece con más frecuencia en la práctica. Es una ecuación diferen- 
cial ordinaria de segundo orden, pues la aceleración es la segunda derivada de la posición y 
con respecto del tiempo (a = a?y/d1?). 

Al aplicar la segunda ley a un oscilador masa-resorte, los movimientos resultantes son 
experiencias cotidianas y podemos aprovechar nuestra familiaridad con estas vibraciones pa- 
ra obtener una descripción cualitativa de las soluciones de ecuaciones de segundo orden más 
generales. 

En relación con la figura 4.1, la cual muestra el oscilador masa-resorte, cuando el resor- 
te no está estirado y la masa inercial m está en reposo, el sistema está en equilibrio; medi- 


uN 
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mos la coordenada y de la masa mediante su desplazamiento a partir de la posición de equi- 
librio. Al desplazar la masa m con respecto del equilibrio, el resorte se estira o se comprime 
y ejerce una fuerza que resiste al desplazamiento. Para la mayor parte de los resortes, esta 
fuerza es directamente proporcional al desplazamiento y, por lo que está dada por 


1) Fiesorte > —ky > 


donde la constante positiva k es la rigidez y el signo negativo indica la naturaleza de oposi- 
ción de la fuerza. La ley de Hooke, como se conoce comúnmente a la ecuación (1), sólo es 
válida para desplazamientos suficientemente pequeños; si el resorte se comprime con una 
fuerza suficiente de modo que cada vuelta del resorte presione a las demás, es claro que 
la fuerza de oposición es cada vez más grande. 

Prácticamente todos los sistemas mecánicos experimentan la fuerza de fricción; por lo 
general, para el movimiento de vibración, esta fuerza se modela mediante un término pro- 
porcional a la velocidad: 


Q) Prem =b 2 =0", 


donde b= 0 es el coeficiente de amortiguamiento y el signo negativo tiene el mismo sig- 
nificado que en la ecuación (1). 

Las otras fuerzas que actúan sobre el oscilador se consideran por lo general como ex- 
ternas al sistema. Aunque éstas pueden ser gravitacionales, eléctricas o magnéticas, lo co- 
mún es que las fuerzas externas más importantes sean transmitidas a la masa sacudiendo la 
base de la que cuelga el sistema. Por el momento reuniremos todas las fuerzas externas en 
una sola función conocida Fextemalt). La ley de Newton proporciona entonces la ecuación 
diferencial para el oscilador masa-resorte: 


my” = =ky — by" + Fexilt) 
(0) 


(3) my” + by" + ky = Foxit) . 


¿Qué apariencia tienen los movimientos del sistema masa-resorte? La experiencia cotidiana 
con amortiguadores gastados, un gong musical o tazones con gelatina nos dice que, cuando 
no hay fricción (b = 0) o fuerzas externas, los movimientos (idealizados) son vibraciones 
perpetuas como las que aparecen en la figura 4.2. Estas vibraciones se parecen a las fun- 
ciones sinusoidales, donde su amplitud depende del desplazamiento y la velocidad iniciales. 
La frecuencia de las oscilaciones aumenta para resortes más rígidos y decrece para masas 
mayores. 


> t > 


(a) (b) (c) 


Figura 4.2 (a) Oscilación sinusoidal, (b) resorte más rígido y (c) masa más pesada 


E 


ILLULO. 


OD/2/VUO llo zu 


ELagllila 123 ; > 


154 Capítulo 4 Ecuaciones lineales de segundo orden 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


En la sección 4.3 mostraremos una forma de encontrar estas soluciones. El ejemplo 1 
contiene un rápido cálculo que confirma nuestras predicciones intuitivas. 


Verificar que si b=0 y Fextemal£) = 0, la ecuación (3) tiene una solución de la forma y(£) 
= cos wtf, y que la frecuencia angular w aumenta con k y disminuye con mn. 


Bajo las condiciones dadas, la ecuación (3) se simplifica a 
(4) my" +ky=0. 


La segunda derivada de y(1) es —w*cos wf, y si sustituimos esto en (4), tenemos 


2 


my” + ky = —mu*coswt + kcosof , 


que se anula si w = Vk/m. Esta w aumenta con k y disminuye con m como se había pro- 
nosticado. M 


Cuando hay fricción, estas oscilaciones son amortiguadas y los movimientos se parecen 
al mostrado en la figura 4.3. En la figura 4.3(a), la gráfica presenta una oscilación amorti- 
guada; la fricción reduce la frecuencia y la amplitud parece decrecer en forma exponencial 
con el tiempo. En la figura 4.3(b), la fricción es tan dominante que evita por completo la os- 
cilación del sistema. Los dispositivos que supuestamente deben vibrar, como los diapasones 
o los osciladores de cristal, se comportan como la figura 4.3(a); en este caso, el efecto de la 
fricción se considera por lo general como una pérdida mecánica no deseada. Por otro lado, 
los buenos sistemas de suspensión de los automóviles se comportan como la figura 4.3(b); 
aprovechan la fricción para suprimir las oscilaciones. 


T=—— —- 


(a) (b) 


Figura 4.3 (a) Fricción baja y (b) fricción alta 


Los procedimientos para resolver los sistemas masa-resorte (no forzados) con fricción 
también se describen en la sección 4.3 pero, como muestra en los ejemplos 2 y 3, los cálcu- 
los son más complejos. El ejemplo 2 tiene un coeficiente de amortiguamiento relativamen- 
te bajo (b = 6) e ilustra las soluciones del caso “subamortiguadas” en la figura 4.3(a). En el 
ejemplo 3, el amortiguamiento es más severo (b = 19) y la solución está “sobreamortigua- 
da” como en la figura 4.3(b). 


Verificar que el sinusoide con amortiguamiento exponencial dado por y(1) = e” cosdt es 
una solución de la ecuación (3) si Foxterna = 0,M=1,k=25 yb = 6. 


ar 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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Las derivadas de y son 
y (1) = -3e %cos4t — 4e “senar , 
y"(1) = 9e”cos 41 + 12e “sen 4t + 12e*sen 41 — 16e*cos 41 
= —Te cos 4t + 24e “sendr , 


y al sustituir en (3) se tiene 
my" + by' + ky = (1)y” + 6y' + 25y 
= Te cos 41 + 24e "sen 41 + 6(—3e cos 41 — 4e* sent) 
+ 25e cos 41 
0.M 


=93; 


Verificar que la función exponencial sencilla y(t) = e” es una solución de la ecuación (3) 


si Fexterna = 0,m = 1,k=25yb= 10. 
Las derivadas de y son y'(1) = —5e"*, y"(t) = 25e*; al sustituir en (3) se tiene 
my" + by" + ky = (1)y" + 10y' + 25y =25e % + 10(-5e 5%) +25 =0 .M 


Si un sistema masa-resorte es controlado por una fuerza externa sinusoidal con frecuen- 
cia angular w, nuestra experiencia indica que aunque la respuesta inicial del sistema fuese 


499 


un tanto errática, con el tiempo se “sincronizará” con el controlador y oscilará con la misma 


frecuencia, como muestra la figura 4.4. 


(a) (b) 


Figura 4.4 (a) Fuerza de control y (b) respuesta 


Los ejemplos comunes de sistemas que vibran sincronizados con sus controladores son 
las bocinas de sistemas de sonido, ciclistas que utilizan su bicicleta sobre vías de ferrocarril, 
circuitos electrónicos amplificadores y las mareas del océano (controladas por la influencia 
gravitacional de la Luna). Sin embargo, la historia tiene más de lo que se ha revelado hasta 
ahora. Los sistemas pueden ser muy sensibles a la frecuencia particular w con la que se les 
controla. Así, las notas musicales afinadas con precisión pueden hacer vibrar un cristal fino, 
las vibraciones inducidas por el viento con la frecuencia correcta (o incorrecta, según se 
vea) pueden derribar un puente y una llave de agua goteando puede causar dolores de cabe- 
za fuera de lo común. Estas respuestas “resonantes” (para las que las soluciones tienen 
amplitudes máximas) pueden ser algo destructivas, y los ingenieros en estructuras deben te- 
ner mucho cuidado para garantizar que sus productos no resonarán con alguna de las vi- 
braciones que podrían ocurrir en el ambiente de operación. Por otro lado, los ingenieros de 
radio realmente quieren que sus receptores resuenen en forma selectiva con el canal de trans- 
misión deseado. 
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EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


El cálculo de estas soluciones forzadas es el tema de las secciones 4.4 y 4.5. El ejem- 
plo 4 ilustra algunas características de la respuesta y resonancia sincrónicas. 


Determinar la respuesta sincrónica del oscilador masa-resorte con m =1,b=1,k=25a 
la fuerza sen (£. 


Buscamos soluciones de la ecuación diferencial 
(5) y” + y! + 25y = sen Or 


que son sinusoides en sincronía con sen (21; así que tratemos de usar la forma y(t) = A cos 
Or + B sen (Of. Como 


y” = —0A sen Or + OBcos Oz , 
y” = —0O?A cos Ot — 02B sen Os , 


podemos simplemente sustituir estas formas en la ecuación (5), agrupar términos y factori- 
zar los coeficientes para obtener una solución: 


senOQr = y” + y” + 25y 

= —(LA cos (1 — OB sen Q1+ [ —Q Asen Or + OB cos Or] 
+25[A cos (01 + B sen ()1] 
[—02B — QA + 25B] sen M4 + [-0%4 + OB + 254] cos Or , 


de modo que 
DA + (-02? + 25)B = 1 
(-02 + 25A+0B=0. 
Tenemos que 


ia -0 5 0 +25 
0? + (02 — 25)? ” 0? + (02 — 25)? * 


La figura 4.5 exhibe A y B como funciones de la frecuencia de control (2. Es claro que apa- 
rece una resonancia en cerca de () =5. Mi 


En este capítulo sólo analizaremos ecuaciones diferenciales de la forma 


(6) ay” + by' + cy =f(1) a 


donde y(t) [o y(x), x(£), etcétera] es la función incógnita; a, b y c son constantes y f(t) 
[o F(x)] es una función conocida. La nomenclatura adecuada para (6) es que se trata de 
una ecuación diferencial ordinaria, lineal, de segundo orden con coeficientes constantes. 
En capítulos posteriores generalizaremos nuestro punto de vista a ecuaciones con coefi- 
cientes constantes, ecuaciones de orden superior, ecuaciones no lineales y sistemas de ecua- 
ciones simultáneas. Sin embargo, (6) es un excelente punto de partida, pues podremos 
obtener soluciones explícitas y observar, en forma concreta, las propiedades teóricas predi- 
chas para ecuaciones más generales. Como motivación de los procedimientos matemáti- 
cos y la teoría necesaria para resolver (6), con frecuencia la compararemos con el 
paradigma masa-resorte: 


[inercia] X y” + [amortiguamiento] X y' + [rigidez] X y= Foxterna - 


E 
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Figura 4.5 Amplitudes de vibración en torno a una resonancia 


1. Verifique que para b =0 y Foxterna = O, la ecuación 
(3) tiene una solución de la forma 


y(t) = senot, donde w = Vk/m . 


2. Si Foxterna (1) = 0, la ecuación (3) se convierte en 
my" +byY +ky=0. 
Para esta ecuación, verifique lo siguiente: 
(a) Si y(t) es una solución, también lo es cy(£), pa- 
ra cualquier constante c. 
(b) Si y, (1) y y,(t) son soluciones, también lo es su 
suma y¡(1) + ya(1). 

3. Verifique que y = 2 sen 3f + cos 31 es una solución 
del problema con valores iniciales 
2y"+18y=0; y(0)=1, y'(0)=6. 
Determine el máximo de |y(+)| para —00 < t < oo. 


4. Muestre que si Fextema(1) = 0,m =1,k=25yb= 10, 
entonces la ecuación (3) tiene las soluciones sobrea- 
mortiguadas y,(t) = e* y y,(t) = te”*. ¿Cuál es el 
límite de estas soluciones cuando £ > 00? 

5. Verifique que el sinusoide con amortiguamiento expo- 
nencial y(t) = esen(V2 t) es una solución de la 
ecuación (3) si Fexterna(1) =0,m =1,b=4yk= 6. 
¿Cuál es el límite de estas soluciones cuando £ > 00? 


6. Se aplica una fuerza externa F(t) = 2c0s2f a un siste- 
ma masa-resorte con m = 1,b =0 y k = 4, que está 


inicialmente en reposo; es decir, y(0) = 0, y'(0) =0. 
Verifique que y(t) = 7 1 sen 21 da el movimiento de 
este resorte. ¿Qué ocurrirá a largo plazo (al aumentar 1) 
con el resorte? 


En los problemas 7-9, determine una solución sincróni- 
ca de la forma A cos Ot + B sen Ot a la ecuación de os- 
cilador forzado dada, usando el método del ejemplo 4 
para encontrar A y B. 

7. y” + 2y' + 4y = 3 sen 51, 0=5 

8. y” + 2y' + 4y = 5sen 31, 0=3 

9. y” + 2y' + 4y= 3cos 21 + 4sen2t, (0 =2 
10. Los osciladores no amortiguados forzados en la re- 

sonancia tienen soluciones inusuales (no físicas). 


(a) Para estudiar esto, determine la solución sincró- 
nica A cos () + B sen (0 de la ecuación gené- 
rica del oscilador forzado 
(7) my” + by! + ky = cos Of . 

(b) Bosqueje las gráficas de los coeficientes A y 

== B, como funciones de (2 para m = 1,b = 0.1 
y k = 25. 

(c) Haga ahora b = 0 en sus fórmulas para A y B y 

= vuelva a bosquejar las gráficas de la parte (b) 

conm = 1 y k= 25. ¿Qué ocurre en (2 = 5? Ob- 
serve que las amplitudes de las soluciones sin- 
crónicas crecen sin límite cuando (2 tiende a 5. 


E 
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(d) Muestre en forma directa, sustituyendo la forma 


(e) 


A cos Or + B sen W?t en la ecuación (7), que 
cuando b = 0 no hay soluciones sincrónicas si 
O = Vk/m. 

Verifique que (2m0)”'1 sen (% es una solución 
de la ecuación (7) cuando b=0 y Q = Vk/m. 
Observe que esta solución no sincrónica crece 
sin límite al aumentar el tiempo. 


E 


Ecuaciones lineales de segundo orden 


Es claro que no se puede despreciar el amorti- 
guamiento al analizar un oscilador forzado en la 
resonancia, pues en caso contrario las soluciones 
no tienen sentido físico, como muestra la parte 
(e). Más adelante en este capítulo estudiaremos 
este comportamiento. 


“TA Y ECUACIONES LINEALES HOMOGÉNEAS: 


LA SOLUCIÓN GENERAL 


Comenzamos nuestro estudio de la ecuación diferencial lineal de segundo orden con coefi- 


cientes 


(1) ay" + by +cy=Al) 


con el caso particular en que la función f(£) es cero: 


(Q) ay" +by+cy=0. 


Este caso surge al considerar osciladores masa-resorte con vibración libre; es decir, sin apli- 
car fuerzas externas. La ecuación (2) se llama la forma homogénea de la ecuación (1); f(£) 
es la “no homogeneidad” en (1). (Esta nomenclatura no se relaciona con la forma en que usa- 
mos el término para las ecuaciones de primer orden en la sección 2.6). 

Al observar la ecuación (2) vemos que sus soluciones deben tener la propiedad de que 
su segunda derivada pueda expresarse como combinación lineal de sus derivadas de orden 
uno y cero.' Esto sugiere tratar de hallar una solución de la forma y = e”, ya que las deri- 
vadas de e” son precisamente constantes por e”. Si sustituimos y = e” en (2), obtenemos 


ar?e" + bre" +ce"=0, 
e"(ar? + br + c) = 


Como e” nunca es cero, podemos dividir entre esto para obtener 


(3) a?r+br+c=0. 


En consecuencia, y = e” es una solución de (2) si y sólo si r satisface la ecuación (3). La 
ecuación (3) es la ecuación auxiliar (o ecuación característica) asociada a la ecuación ho- 


mogénea (2). 


La ecuación auxiliar es cuadrática y sus raíces son 


S =b + Vb? — 4ac 


A 2a 


—b-— Vb? — dac 


2a 


Cuando el discriminante b? — 4ac es positivo, las raíces r, y r, son reales y distintas. Si 
b? — 4ac = O, las raíces son reales e iguales. Cuando b? — dac < O, las raíces son números 


"La derivada de orden cero de una función es la propia función. 


ar 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


AS HH) 
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complejos conjugados. En esta sección consideraremos los dos primeros casos y pospondre- 
mos el caso complejo para la sección 4.3. 


Determinar un par de soluciones de 

(4) y” +5y -6y=0. 

La ecuación auxiliar asociada a (4) es 
r+sr=6=(r-1I(r+6)=0, 

que tiene las raíces r, = 1, r, = —6. Así, e' y e son soluciones. Mi 


Observe que la función idénticamente nula, y(1) = 0, siempre es solución de (2). Ade- 
más, cada vez que tengamos un par de soluciones y,(1) y y,(t) de esta ecuación, como en 
el ejemplo 1, podemos construir una infinidad de soluciones mediante sus combinacio- 
nes lineales: 


85 y = cy) + cayale) 


para cualquier elección de las constantes c, y cz. El hecho de que (5) sea una solución de (2) 
se puede ver mediante una sustitución y un rearreglo: 


ay” + by" + cy = alciy, + c2y2)” + blciy] + c2y2)' + ley, + c2y>) 
=alciyi + cy3) + blcyyj + c2y3) + elcry, + c2y2) 
= cy (ay + by| + cy1) + ca(ay? + by) + cy) 
0O+0. 


Los dos “grados de libertad” c, y c, en la combinación (5) sugieren que las soluciones 
de la ecuación diferencial (2) se pueden determinar con condiciones adicionales, como las 
condiciones iniciales para las ecuaciones de primer orden en el capítulo 1, pero la presencia 
de c, y C, lleva a suponer que se pueden imponer dos de tales condiciones en vez de una. Esto 
es consistente con la interpretación masa-resorte de la ecuación (2), ya que la predicción del 
movimiento de un sistema mecánico requiere del conocimiento no sólo de la posición ini- 
cial y(0) y la velocidad y'(0) de la masa. Un típico problema con valores iniciales para es- 
tas ecuaciones de segundo orden aparece en el ejemplo siguiente. 


Resolver el problema con valores iniciales 
(6) y"+2yY-y=0;  —y(0)=0, y'(0)=-1. 


Primero encontramos un par de soluciones como en el ejemplo anterior. Luego ajustamos las 
constantes c, y cz en (5) para obtener una solución que cumpla las condiciones iniciales 
sobre y(0) y y'(0). La ecuación auxiliar es 


rlr=M=0): 

La fórmula cuadrática indica que las raíces de esta ecuación son 
r=-1+ V2 y rm=-=1-V2. 

En consecuencia, la ecuación diferencial dada tiene soluciones de la forma 


(7) y(1) = ce 1+V2) + cre 12 V)! Ñ 


dá 
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Para determinar la solución específica que satisface las condiciones iniciales dadas en (6), 
primero derivamos la y dada en (7) y luego sustituimos y y y” en las condiciones iniciales 
de (6), obteniendo 


y (0) = (-1 + V2)c;e" + (1 =- V2)cze" : 
0 = C1 + Ca» 


(1 + V2)c, + (=1 = V2)c, ; 


Al resolver este sistema se tiene c¡ = -V2/4 y Cc) = V2/4. Así, 


| 
js 
Il 


4 


ps V2 rev) y VB (1) 
es la solución deseada. Mi 


Para comprender mejor el significado de la forma de solución (5) con dos parámetros, 
necesitamos analizar algunas propiedades de la ecuación de segundo orden (2). En primer 
lugar, existe un teorema de existencia y unicidad para las soluciones a (2), similar al corres- 
pondiente teorema 1 de la sección 1.2 para las ecuaciones de primer orden, aunque modifi- 
cado para indicar el hecho de que se necesitan dos condiciones iniciales para las ecuaciones 
de segundo orden. Como motivación para el teorema, supongamos que la ecuación diferen- 
cial (2) es realmente sencilla, con b = 0 y c = 0. Entonces y” = 0 diría que la gráfica de 
y(£) no es más que una línea recta, de modo que queda determinada de manera única al es- 
pecificar un punto de la recta, 


(8) y(to) = Yo > 
y la pendiente de la recta, 
(9) y'(t0) = Y, . 


El teorema 1 establece que las condiciones (8) y (9) bastan para determinar la solución de 
manera única para la ecuación más general (2). 


EXISTENCIA Y UNICIDAD: CASO HOMOGÉNEO 


Teorema 1. Para cualesquiera números reales a, b, c, ty, Y, y Y, existe una única 
solución del problema con valores iniciales 


(10) ay” +by+cy=0; y (to) = Yo, y (tp) =Y. 


La solución es válida para todo t en (—00, +00). 


Observe que, en particular, si una solución y(t) y su derivada se anulan en forma si- 
multánea, entonces y(t) debe ser la solución idénticamente nula. 

En esta sección y la siguiente construiremos soluciones explícitas de (10), de modo que 
la cuestión de existencia de una solución no constituye en realidad un problema. Sin embargo, 


E 
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es muy importante saber que la solución es única. La demostración de la unicidad es un tan- 
to distinta al resto del capítulo, por lo que la pospondremos para el capítulo 13.* 

Ahora queremos usar este teorema para mostrar que, dadas dos soluciones, y, (1) y y2(0), 
de la ecuación (2), siempre podemos encontrar valores de c, y c, tales que c,y¡(t) + cy (1) 
cumplan las condiciones iniciales dadas en (10), y por tanto sea la única solución del pro- 
blema con valores iniciales. Pero necesitamos ser un poco más precisos; si, por ejemplo, 
yo (1) no es más que la solución idénticamente nula, entonces c,y,(1) + c»y,(1) = c,y,(1) tie- 
ne en realidad sólo una constante y no puede esperarse que satisfaga dos condiciones. Ade- 
más, si y,(1) es sólo un múltiplo constante de y, (1), digamos, y,(1) = ky,(1), entonces de 
nuevo cy, (1) + caya(1) = lc, + kc,)y,(t) = Cy,(1) tiene en realidad una sola constante. La 
condición que necesitamos es la independencia lineal. 


INDEPENDENCIA LINEAL DE DOS FUNCIONES 


Definición 1. Un par de soluciones y;(t) y y,(t) son linealmente independientes 
en el intervalo / si y sólo si ninguna de ellas es un múltiplo constante de la otra en 
IT Decimos que y, y y, son linealmente dependientes en / si una de ellas es un múl- 
tiplo constante (incluyendo al cero) de la otra en /. 


REPRESENTACIÓN DE LAS SOLUCIONES A UN PROBLEMA 
CON VALORES INICIALES 


Teorema 2. Si y¡(%) y y2(t) son dos soluciones cualesquiera a la ecuación diferen- 
cial (2), linealmente independientes en un intervalo / que contenga a fp, entonces se 
pueden determinar constantes únicas c, y c, tales que c¡y¡() + c>,y2(1) satisfaga el 
problema con valores iniciales (10) en /. 


Será sencillo demostrar el teorema 2, una vez establecido el siguiente lema técnico. 


UNA CONDICIÓN PARA LA DEPENDENCIA LINEAL 
DE LAS SOLUCIONES 


Lema 1. Para cualesquiera números reales a(+0), b y c, si y¡(1) y y,(£) son dos so- 
luciones de la ecuación diferencial (2) en un intervalo / y se cumple la igualdad 


1D y mMyAr — y myAr) =0 


en cualquier punto 7 de /, entonces y, y y, son linealmente dependientes en /. (La 
expresión del lado izquierdo de (11) se llama el Wronskiano de y, y y, en el punto 
T; Véase el problema 34). 


*Todas las referencias a los capítulos 11-13 se refieren al texto ampliado Fundamentos de las ecuaciones diferen- 
ciales y problemas con valores en la frontera, cuarta edición. 


TEsta definición se generaliza a tres o más funciones en el problema 39 y el capítulo 6. 
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Demostración del lema 1. Caso 1. Si y,(7) + O, hagamos k igual a y,(7)/y,(7) y con- 
sideremos la solución a (2) dada por y(1) = y, (0). Esta satisface las mismas “condiciones 
iniciales” en £ = 7 que ya(t): 


E E 


donde la última igualdad es consecuencia de (11). Por unicidad, y,(t) debe ser la misma fun- 
ción que xy (1) en /. 

Caso 2. Si y, (7) = 0 pero y, (7) + 0, entonces (11) implica que yo (7) = 0. Sea 
k = ys(7)/y¡(7). Entonces la solución a (2) dada por y(£) = ky,(£) (de nuevo) satisface las 
mismas “condiciones iniciales” en £ = 7 que ya(£): 


A ER 


Por unicidad, yo (1) = xy, (1) en 1. 

Caso 3. Si y (7) = yi (7) = (0, entonces y, (1) es una solución de la ecuación diferencial 
(2) que satisface las condiciones iniciales y, (7) = y, (7) = 0; pero y(1) = 0 es la única so- 
lución a este problema con valores iniciales. Así, y, (1) = 0, que es un múltiplo constante de 


yal). 


Demostración del teorema 2. Ya sabemos que y(+) = cyy,(t) + c>y2(1) es una solución 
de (2), así que debemos mostrar que podemos elegir c, y c, de modo que 


y (to) = ciyi (to) + cayalto) = Yo 


y (to) = ciyilto) + cayalto) = Y, . 
Pero un sencillo procedimiento algebraico muestra que estas ecuaciones tienen la solución? 
% Yoyo (to) — Y iy2to) p Yiyi(to) — Yoy (to) 
— , , 2 a , e 
"y ¡kto)yalto) — yi(to)y2 (to) y1(to)y3(to) — yi(to)y2(to) 


siempre que el denominador no se anule; el lema técnico nos garantiza que se cumple esta 
condición. M 


Ahora podemos decir que si y; y y, son soluciones linealmente independientes de (2) 
en (—00, +00), entonces (5) es una solución general, ya que cualquier solución y¿(t) de 
(2) se puede expresar de esta forma: basta elegir c, y cz de modo que c¡y, + c>y, concuer- 
den con el valor de y, y de su derivada en un punto cualquiera. Por unicidad, c¡ y] + C2y2 y 
y, deben ser la misma función. Ver figura 4.6. 

¿Cómo determinar una solución general para la ecuación diferencial (2)? Ya conocemos 
la respuesta si las raíces de la ecuación auxiliar (3) son reales y distintas, pues claramente 
y¡(1) = e” no es un múltiplo constante de y,(1) = e? sir, + r». 


*Por ejemplo, para despejar c,, se multiplica la primera ecuación por y”z(tp), la segunda por ya(tp) y se restan. 


E 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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(Ambas no pueden 
ser soluciones) 


y (to) 


Pendiente 
y (to) 


Figura 4.6 y(t,), y (tp) determinan una única solución. 


r RAÍCES REALES DISTINTAS 


Si la ecuación auxiliar (3) tiene raíces reales distintas r, y r,, entonces y, (1) = e” y 
yt) = e'” son soluciones de (2) y y(t) = c¡e”” + cze”” es una solución general. 


Cuando las raíces de la ecuación auxiliar son iguales, sólo obtenemos una solución 
no trivial, y, = e””. Para satisfacer dos condiciones iniciales, y(fo) y y (tp), debemos obtener una 
segunda solución linealmente independiente. La siguiente regla es la clave para obtener esa se- 
gunda solución. 


r RAÍCES REPETIDAS 


Si la ecuación auxiliar (3) tiene una raíz repetida r, entonces y, (1) = e” y y,(t) = te” 
son soluciones de (2) y y(t) = c¡e”* + cote”' es una solución general. 


Tlustraremos este resultado antes de dar su demostración. 


Determinar una solución del problema con valores iniciales 
(12) y"+4y+4y=0,  y(0)=1, y (0)=3. 
La ecuación auxiliar para (12) es 


r2+4r+4=(r+2)=0. 
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EJEMPLO 4 


2: 


Como r = —2 es una raíz doble, (12) debe tener soluciones y, = e? y y, = te”, confir- 


memos que y,(t) es una solución: 


yal1) =1te 2, 


yt) = e Y — 202, 
ya (1) = 20% — 20% + 410 = 40 9 + 40", 
y2 + 4yo + dy, = de A + 410 A + Ae — 2102) + 4te 9 =0 . 


Observe además que e” y te” son linealmente independientes, pues ninguna es múltiplo 
de la otra en (—0o, 00). Por último, sustituimos la solución general y(t) = cie” EN cate? 
en las condiciones iniciales: 


y(0) = cy + ca(0)e =1, 
y (0) = -2c,% + ce” — 2c,(0)e% =3 , 


y resolvemos las ecuaciones para ver que c, = 1, c, = 5. Así, y = e 2% + Ste? es la solu- 
ción deseada. Mi 


¿Por qué ocurre que y,(t) = te” es solución de la ecuación diferencial (2) cuando r es 
una raíz doble y no en otros casos? En capítulos posteriores veremos una justificación teó- 
rica de esta regla en circunstancias muy generales; sin embargo, por el momento sólo vere- 
mos qué ocurre si sustituimos y, en la ecuación diferencial (2): 


yA(1) =1e", 

y 0) = e + rte”, 

ya (1) = re" + re”? + r?te! =2re" + ?te” , 

ay3 + by, + cy, = [Lar + ble” + [ar? + br + c]te” . 


Ahora, si r es una raíz de la ecuación auxiliar (3), la expresión en el segundo corchete se anula. 
Sin embargo, si r es una raíz doble, la expresión en el primer corchete también se anula: 


(13) p=b% Vb? — 4ac _ —b E (0) 
2a 2a ? 


por tanto, 2ar + b = 0 para una raíz doble. En tal caso, y, es una solución. 

El método descrito para resolver las ecuaciones lineales homogéneas de segundo orden 
con coeficientes constantes se aplica a cualquier ecuación lineal homogénea con coeficien- 
tes constantes (incluso de primer orden). En el capítulo 6 estudiaremos con detalle las ecua- 
ciones de orden superior. Por el momento nos conformaremos con ilustrar el método 
mediante un ejemplo. Observemos que una ecuación lineal homogénea de orden n tiene una 
solución general de la forma 


y() =ciyili) + cal) + + + colo), 


donde las soluciones individuales y;(t) son “linealmente independientes”, lo que significa 
que y, se puede expresar como combinación lineal de las demás; véase el problema 39. 


Determinar una solución general de 


(4) y” +3y"-y'-3y=0. 


E 


SOLUCIÓN 
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Si tratamos de hallar soluciones de la forma y = e”, entonces, como con las ecuaciones de 
segundo orden, debemos hallar las raíces de la ecuación auxiliar 


as  r*+3?*-r-3=0. 


Observemos que r = 1 es una raíz de la ecuación anterior; al dividir el polinomio del lado 
izquierdo de (15) entre r — 1 obtenemos la factorización 


(r — 1)(? + 4r +3) = (r — Dr + 1)(r+3)=0. 


Por tanto, las raíces de la ecuación auxiliar son 1, —1 y —3, de modo que tres soluciones de 
(14) son e', e* y e”, La independencia lineal de estas tres funciones exponenciales se de- 
muestra en el problema 40. Así, una solución general de (14) es 


(16) y(t) = je + ce + ce MM 


Hasta ahora sólo hemos analizado las soluciones exponenciales de una ecuación li- 
neal de segundo orden con coeficientes constantes. Tal vez usted se haya preguntado dón- 
de están las soluciones vibratorias que controlan a los osciladores masa-resorte. En la 
siguiente sección veremos que éstas surgen cuando las soluciones de la ecuación auxiliar 
son complejas. 


En los problemas 1-12, halle una solución general de la 
ecuación diferencial dada. 


1. y" +5y +6y=0 2. y" -y'-2y=0 
. y” +8y'+16y=0 4. y" + 6y' +9y=0 
22 HZ Z=0 6. y” — 5y +6y=0 
.2u” +T7u' —=4u=0 8. 6y" + y' -2y=0 
. y” —=y'-1lly=0 10. 4y4” —4y+y=0 
11. 4w” + 20w” + 25w =0 

12. 3y” + lly —7y=0 


3 
5 
7 
9 


En los problemas 13-20, resuelva el problema con valo- 
res iniciales dados. 


13. y" +2y—8y=0; y(0)=3, y'(0) = —12 


14. y" +y=0; y(0)=2,y'(0)=1 

15. y" +2y+y=0; y(0)=1, y'(0)=-3 
16. y" — 4y+3y=0; y(0)=1, y'(0)=1/3 
17.2" —-2-22=0; z(0)=0,2'(0) =3 

18. y” — 6y +9y=0; y(0)=2, y'(0) = 25/3 
19. y” =4y—5y=0;5 y-1)=3,y(-1)=9 
20. y" —4y +4y=0; y(1)=1,y(1)=1 


21. Ecuaciones de primer orden con coeficientes cons- 

tantes. 

(a) Sustituya y = e” y determine la ecuación auxi- 
liar para la ecuación lineal de primer orden 
ay +by=0, 
donde a y b son constantes, con a 4 0. 

(b) Use el resultado de la parte (a) para determinar 
la solución general. 


En los problemas 22-25, use el método descrito en el 

problema 21 para determinar una solución general de la 

ecuación dada. 

22. 3y' -Ty=0 23. Sy +4y=0 

24. 32 + 112=0 25. 6w' — 13w=0 

26. Problemas con valores en la frontera. Si se es- 
pecifican los valores de una solución a una ecuación 
diferencial en dos puntos distintos, estas condicio- 
nes se llaman condiciones en la frontera. (En con- 
traste, las condiciones iniciales especifican los 
valores de una función y su derivada en el mismo 
punto). La finalidad de este ejercicio es mostrar que 
los problemas con valores en la frontera no tienen 
un teorema de existencia y unicidad similar al teore- 
ma 1. Dado que toda solución de 
A) y” +y=0 
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tiene la forma 
y(1) =C, cost +c,sent , 

donde c, y c, son constantes arbitrarias, muestre que 

(a) Existe una única solución de (17) que satisfa- 
ce las condiciones en la frontera y(0) = 2 y 
y(7/2) =0. 

(b) No existe una solución de (17) que satisfaga 
y(0) = 2 y y(rr) =0. 

(c) Existe una infinidad de soluciones de (17) que 
satisfacen y(0) = 2 y y(7r) = —-2. 


En los problemas 27-32, use la definición 1 para deter- 
minar si las funciones y' y y? son linealmente indepen- 
dientes en el intervalo (0,1). 


27. 
28. 
29. 
30. 
31. 


32 
33 


34. 


y (1) = e "cos 2t ; y,(1) = e” sen 2£ 
yi[1) =e* ; y) = e * 

yl) =1e% ; y(1) = e? 

y, (1) = Écos(Int) ; yt) = Ésen(Ins) 
y, (1) = tan? — sec?r ; ya(1) = 3 


y (0=0; y (1) =e* 

. Sean y, y y, dos funciones definidas en (—oo, 00). 

(a) Cierto o falso: Si y, y y, son linealmente depen- 
dientes en el intervalo [a,b], entonces y; y y, 
son linealmente dependientes en un intervalo 
menor [c, d] E [a, b]. 

(b) Cierto o falso: Si y, y y, son linealmente depen- 
dientes en el intervalo [a,b], entonces y; y y, 
son linealmente dependientes en un intervalo 
mayor [C,D] > [a, b]. 

Wronskiano. Para cualesquiera dos funciones di- 

ferenciables y, y y», la función 


(18) — Wlywy2]l0) = yil)y2le) — yil0)ya (e) 

se llama el wronskiano' de y, y y>. Esta función 

juega un papel crucial en la demostración del teo- 

rema 2. 

(a) Muestre que WI y¡,y>] se puede expresar de ma- 
nera conveniente como el determinante 2 X 2 


O) 
yi(0) yo) 


(b) Sean y¡(£), y,(t) un par de soluciones de la 
ecuación homogénea ay” + by” + cy =0 (con 
a % 0) en un intervalo abierto /. Demuestre que 
y ¡(t) y y2(£) son linealmente independientes en 


Wly1 y2](0) Sl 


35. 


36. 


37. 


38. 


39. 


E 
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IT si y sólo si su wronskiano nunca se anula en /. 
[Sugerencia: Esto sólo es una reformulación del 
lema 1]. 

(c) Muestre que si y¡(£) y y,(t) son cualesquiera 
dos funciones diferenciables linealmente depen- 
dientes en /, entonces su wronskiano es idénti- 
camente nulo en /. 

Sean y, (1) = É y ya(1) = |? |. ¿Son y, y y» lineal- 

mente independientes en los siguientes intervalos? 

(a) (0,00) , (b) (700,0) , (e) (00,00) . 

(d) Calcule el wronskiano (véase el problema 34) 
de estas dos funciones en (—oo, 00). ¿Por qué su 
respuesta no contradice la parte (b) del proble- 
ma 34? 


Realice los pasos siguientes para demostrar que el 
wronskiano (véase el problema 34) de cualesquiera 
dos soluciones y¡, y, de la ecuación ay” + by" + 
cy = 0 está dada por la fórmula de Abel 
Wly1 y2](e) = Con, 
donde la constante C depende de y; y y». 
(a) Muestre que el wronskiano W satisface la ecua- 
ción aW' + bW =0,. 
(b) Resuelva la ecuación de primer orden en la 
parte (a). 


ten (—oo, 00) , 


Use la fórmula de Abel del problema 36 para expli- 
car por qué el wronskiano de cualquier par de solu- 
ciones de ay” + by* + cy = 0 es idénticamente nulo 
o bien nunca se anula en (—oo, 00). 
Explique por qué dos funciones son linealmente de- 
pendientes en un intervalo / si y sólo si existen cons- 
tantes c, y c,, no ambos nulos, tales que 

ciyi(1) + cayala) =0 
Dependencia lineal de tres funciones. Tres fun- 
ciones y¡(£), y,(t) y y3(£) son linealmente depen- 
dientes en un intervalo / si, en dicho intervalo, al 
menos una de estas funciones es combinación lineal 
de las otras dos [por ejemplo, si y,(t) = c¡ya(t) + 
c,y2(t£)]. En forma equivalente (compare el proble- 
ma 38), y¡, y, y y3 son linealmente dependientes en 
I si existen constantes C,, C, y C3, no todas nulas, 
tales que 

Ciyi(t) + Caya(t) + Cayx lt) = 0 para toda £ 

en /. 


para toda ten] . 


En caso contrario, decimos que estas funciones son 
linealmente independientes en /. 


“Nota histórica: El wronskiano recibe el nombre del matemático polaco H. Wronski (1778-1863). 


ar 


40. 


Sección 4.3 


Para cada uno de los siguientes incisos, determi- 
ne si las tres funciones dadas son linealmente depen- 
dientes o independientes en (—oo, oo): 


(a) yy (1) = en yl) =1, yy = 6 

(b) y(1) =-3, ya (1) = a 1, yalt) = cos? 1 
(0) y (1) = e l m0 yl) = Pel 

(dd) y()=e, y()=e*, y3(1) = cosht 


Use la definición en pe a 39 y demuestre que 
si 1, r2 y r3 son números reales distintos, entonces las 
en! y ES 
tes en (—oo, 00). [Sugerencia: Suponga lo contrario, 
es decir, que e” = ais E ea 3 para todo £. Divida 
entre e”* para obtener e = c, + ce 9 y 
luego derive para deducir que e17% y e son 
linealmente dependientes, lo que es una contradic- 
ción. (¿Por qué?)]. 


funciones e”*, son linealmente independien- 


En los problemas 41-46, determine tres soluciones li- 


nealmente independientes (véase el problema 39) de la 
ecuación diferencial de tercer orden dada y escriba una 
solución general como combinación lineal de éstas. 


41. 


ya + y” — 6y' +4y=0 


ES 


Ecuaciones auxiliares con raíces complejas 


167 


42. y” —6y” — y +6y=0 

43. 2” +22" — 4 -8z=0 

44. y” —- Ty” +7Ty'+15y=0 

45. y” + 3y” — 4y'— 12y=0 

46. w” +w"” — 4dw' +2w=0 

47. Resuelva el problema con valores iniciales 
y"=y=0;  y(0)=2, 
OA UL 

48. Resuelva el problema con valores iniciales 

cn A e pi o 


49. 


1(0)=2 (0) =3:, y (0) =5>, 

Use el método de Newton u otro procedimiento nu- 
mérico para aproximar las raíces de la ecuación 
auxiliar y determine soluciones generales de las 
siguientes ecuaciones: 


(a) 3y” + 18y” + 13y” — 19y=0 ., 
(db) y" — 5y"+5y=0. 
(0) y" 3y 5y" , 15y" 4y' 


12y=0. 


MITA ECUACIONES AUXILIARES CON RAÍCES COMPLEJAS 


La ecuación armónica simple y” + y = 0, que recibe este nombre por su relación con la 
vibración fundamental de un tono musical, tiene como soluciones y,(t) = cos t y y,(t) = 
sen £. Observe, sin embargo, que la ecuación auxiliar asociada a la ecuación armónica es 


r? + 1 =0, que tiene raíces imaginarias r = +i, donde ¡ denota 


V —1.* En la sección an- 


terior expresamos las soluciones de una ecuación lineal de segundo orden con coeficien- 
tes constantes en términos de funciones exponenciales. Parecería entonces que es posible 


atribuir un significado a las formas e” y e” 


lt y que estas “funciones” estarían relacionadas 


con cos f y sen f. Esta concordancia se logra mediante la fórmula de Euler, analizada en 


esta sección. 
Cuando b? — 


(1) a?r+br+c=0 


asociadas a la ecuación homogénea 


(Q) ay” +by+cy=0 


4ac < 0, las raíces de la ecuación auxiliar 


Los ingenieros eléctricos utilizan con frecuencia el símbolo j para denotar V—1. 


dá 
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son los números complejos conjugados 


va, 


11=0+if y r=0-—IiB (i= 


donde a, 8 son los números reales 


b i Váac — b? 


ss da Y Py 


a = 


Como en la sección anterior, quisiéramos garantizar que las funciones e”* y e"? son solucio- 
nes de la ecuación (2). Esto es cierto, aunque antes de mostrarlo debemos enfrentar ciertas 
cuestiones fundamentales. Por ejemplo, si r; = a + ¿86 es un número complejo, debemos 
aclarar qué entendemos por la expresión e(eriBh_ si suponemos que las leyes de los exponen- 
tes se aplican a los números complejos, entonces 


at+ifBt — eupiBr E 


(4) ¿(a+iphr =e 


Ahora sólo debemos aclarar el significado de e“, 
Para esto, supondremos que la serie de Maclaurin de e* para los números complejos z 


es la misma que para los números reales. Como 1? = —1, entonces para O real tenemos 
e% =1 + (18) + Las Ho + pa + 
=1+0 E E 
(1 E .) +i[o-E+ Es ) 
Ahora, recordemos la serie de Maclaurin para cos O y sen 0: 
cos0=1- 40, a 
senO = 0 — a + a + 


Reconocemos estos desarrollos en la serie propuesta para e y hacemos la identificación 
(5) 


que se conoce como fórmula de Euler.? 


e%=c0s0 + i¡sen0 , 


Al usar la fórmula de Euler (con 9 = B£) en la ecuación (14) tenemos 
(6) ¿a tiBr = ett(cos Br + ¡sen Bl) , 


que expresa la función compleja e(“+iBI en términos de funciones reales conocidas. Al dar 


sentido a e(*+iBh , podemos mostrar ahora (problema 30) que 
(7) Erie = (a + iBjeletiBh 


Nota histórica: Esta fórmula apareció por vez primera en la obra monumental de dos volúmenes Introduction in 
Anal ysin Infinitorum (1748) de Leonhard Euler. 


E 
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y al elegir a y £ como en (3), tenemos que la función compleja e(* + iB% és en realidad una 
solución de la ecuación (2), al igual que e(* — PY, así, la solución general está dada por 


(8) y(1) = cel +iBn + ce(0—iBr 
= ce (cos Bt + i sen Br) + ce (cos Bt — i sen Br) . 


El ejemplo 1 muestra que, en general, las constantes c; y cz que aparecen en (8) para un 
problema con valores iniciales dado son complejas. 


Usar la solución general (8) para resolver el problema con valores iniciales 


y"+2y+2y=0  y(0)=0, y(0)=2. 


La ecuación auxiliar es 1? + 2r + 2 = 0, con raíces 


2 + V4-8 A 
r= =-1:ti. 


2 


Por tanto, si a = —1 y B = 1, una solución general está dada por 
y(t) = cje (cost + ¡sen t) + cze (cost — ¡sent) . 

Para las condiciones iniciales tenemos 
y(0) = c¡(cos 0 + ¡sen0) + cre (cos 0 —isen0)=c+c,=0, 
y' (0) = —cje(cos O + ¡sen 0) + cje (—sen O + ¡cos 0) 

—czé (cos O — ¡sen 0) + ce (—sen O — ¡cos 0) 

(-1 + De, + (1 — de, 

=2. 


Como resultado, c; = —i, c, = 1 y y(t) = —ie “(cos t + i sen f) + ie” (cos t — ¡sen 1), o 
simplemente 2e * sen 1. Mi 


La forma final de la respuesta en el ejemplo 1 sugiere que busquemos una pareja alter- 
nativa de soluciones de la ecuación diferencial (2) que no necesite de la aritmética comple- 
ja, lo que haremos a continuación. 

En general, si z(t) es una función con valores complejos que depende de la variable real 
t, podemos escribir z(t) = u(t) + iv(t), donde u(t) y v(t) son funciones con valores rea- 
les. Las derivadas de z(£) están dadas entonces por 


dz _ du, dv dz _ du, du 
de dt" “dt” de de di? * 


El siguiente lema muestra que la solución con valores complejos el* + “PY da lugar a dos so- 
luciones linealmente independientes con valores reales. 


dá 
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SOLUCIONES REALES OBTENIDAS A PARTIR DE SOLUCIONES 


COMPLEJAS 


Lema 2. Sea z(t) = u(t) + iv(t) una solución de la ecuación (2), donde a, b y c 
son números reales. Entonces la parte real u(t) y la parte imaginaria v(t) son solu- 
ciones de (2) con valores reales.? 


Demostración. Por hipótesis, az” + bz' + cz = 0, de donde 


alu” + iv") + b(u'+iv)+clu+iv)=0, 
lau” + bu' + cu) + i(av” + bvu' +cv)=0.. 


Pero un número complejo se anula si y sólo si sus partes real e imaginaria se anulan. Así, 
debemos tener 


au” +bu +cu=0 y av +bv +cu=0, 


lo que significa que u(t) y v(t) son soluciones con valores reales de (2). Mi 


Al aplicar el lema 2 a la solución 
¿a tiBI = 6% cos Br + ie sen Br, 


obtenemos lo siguiente. 


RAÍCES COMPLEJAS CONJUGADAS 


Si la ecuación auxiliar tiene raíces complejas conjugadas « + ¿B, entonces dos solu- 
ciones linealmente independientes de (2) son 


ecos Bt y e*“sen ft, 
y una solución general es 
(9) y(t) = c¡e% cos Bt + c,e” sen Bt, 


donde c, y c, son constantes arbitrarias. 


En el análisis anterior estudiamos algunos detalles importantes relativos a los números 
complejos y las funciones con valores complejos. En particular, se requiere otro análisis pa- 
ra justificar el uso de las leyes de los exponentes, la fórmula de Euler e incluso del hecho de 
que la derivada de e” es re” cuando r es una constante compleja.** Si no se siente a gusto 
con nuestras conclusiones, le pedimos que sustituya la expresión (9) en la ecuación (2) pa- 
ra verificar que realmente es una solución. 


La demostración dejará claro que esta propiedad es válida para cualquier ecuación diferencial lineal homogénea 
cuyos coeficientes tengan valores reales. 


“Un tratamiento detallado de estos temas aparece, por ejemplo, en Fundamentals of Complex Analysis, tercera edi- 
ción, por E. B. Saff y A. D. Snider (Prentice Hall, Upper Saddle River, Nueva Jersey, 2003). 
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Tal vez se pregunte qué habría pasado al trabajar con la función el* — PY en vez de e(* + PX. 
Dejaremos como ejercicio verificar que e(* 7 'PY da lugar a la misma solución general (9). 


Determinar una solución general de 

(0) y" +2y+4y=0., 

La ecuación auxiliar es 
r+2r+4=0, 


con raíces 


EOL dead 


Z 


r= 


Por tanto, con « = —1, B = v3, una solución general de (10) es 
y(1) = eje cos[V3 1) + cre sen(V3 5 . E 


Cuando la ecuación auxiliar tiene raíces complejas conjugadas, las soluciones (reales) 
oscilan con valores positivos y negativos. Este tipo de comportamiento se observa en los re- 
sortes. 


En la sección 4.1 analizamos la mecánica del oscilador masa-resorte (figura 4.1, página 152) 
y vimos que la segunda ley de Newton implica que la posición y(£) de la masa m queda des- 
crita mediante la ecuación diferencial de segundo orden 


(1D my) + by'(0) + ky()=0, 
donde los términos se identifican físicamente como 
[inercia] y” + [amortiguamiento] y' + [rigidez] y = 0 


Determinar la ecuación de movimiento de un sistema de resorte cuando m = 36 kg, b = 12 
kg/seg (que es equivalente a 12 N-seg/m), k = 37 kg/seg?, y(0) = 0.7 m y y'(0) =0.1 m/seg. 
Hallar también y(10), el desplazamiento después de 10 segundos. 


La ecuación de movimiento está dada por y(£), la solución del problema con valores inicia- 
les para los valores dados por m, b, k, y(0) y y*(0). Es decir, buscamos la solución a 


(12)  36y"+12y +37y=0,  y(0)=0.7, y'(0)=0.1. 
La ecuación auxiliar para (12) es 
36r? + 12r+37=0, 


con raíces 


p 22 V 144 — 4(36)(37) _ -12+ 1241-37 __1, z 


7 72 6 


Por tanto, con « = —1/6, £ = 1, el desplazamiento y(t) se puede expresar en la forma 


(13) y) =cje "cost + cre sent . 
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Podemos hallar c, y c, sustituyendo y(£) y y'(£) en las condiciones iniciales dadas en (12). 
Al derivar (13) obtenemos una fórmula para y'(t): 


C G 
y (1) = ( + coje=tcos: + (o - ein: , 


Al sustituir en las condiciones iniciales, se obtiene el sistema 


C1 = 0.7 5 
pl 


6 + c, =0.1 , 


Al resolver, vemos que c, = 0.7 y c, = 1.3/6. Con estos valores, la ecuación de movimien- 
to se convierte en 


y(1) = 0.70 cos t + ÓN sent, 


y(10) = 0.7 Pecos 10 + LP sen 10 =—0.13m. E 


Del ejemplo 3 vemos que cualquier ecuación diferencial de segundo orden con coefi- 
cientes constantes ay” + by" + cy = 0 se puede interpretar como la descripción de un sis- 
tema masa-resorte con masa a, coeficiente de amortiguamiento b, rigidez del resorte c y 
desplazamiento y, si estas constantes tienen un sentido físico; es decir, si a es positiva y b, 
c son no negativas. Nuestro análisis en la sección 4.1 y las bases físicas sugieren que vere- 
mos soluciones oscilatorias amortiguadas en este caso. Esto es consistente con la ecuación 
(9). Con a = m y c = k, la tasa de decaimiento exponencial q es igual a —b/(2m) y la fre- 
cuencia angular B es igual a V4mk—b?/(2m), debido a la ecuación (3). 

Así, es un poco sorprendente que las soluciones de la ecuación y” + 4y” + 4y =0 no 
oscilen; la solución general apareció en el ejemplo 3 de la sección 4.2 (página 163) como 
cie 2 + cae”. El significado físico de esto es simplemente que cuando el coeficiente de 
amortiguamiento b es muy alto, la fricción resultante evita la oscilación de la masa. En vez 
de pasar por el punto de equilibrio del resorte, sólo se asienta poco a poco. Esto podría ocu- 
rrir si una masa ligera y un resorte débil se sumergen en un fluido viscoso. 

La fórmula anterior para la frecuencia de oscilación f£ muestra que no hay oscilaciones 
para b > V4mk. Este fenómeno de sobreamortiguamiento se analiza con detalle en la sec- 
ción 4.8. 

Es muy revelador contemplar las predicciones de la analogía masa-resorte cuando los 
coeficientes b y c en la ecuación ay” + by” + cy =0 son negativos. 


Interpretar la ecuación 
(14) 36y” — 12y' + 37Ty=0 


en términos del sistema masa-resorte. 


SOLUCIÓN 
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La ecuación (14) es una alteración menor de la ecuación (12) en el ejemplo 3; la ecuación 
auxiliar 36r? — 12r + 37 tiene raíces r = (+)¿ + i. Así, su solución general es 


(15) y(1) = cjetiS cos £ + cre +16 sen f . 
Al comparar la ecuación (14) con el modelo masa-resorte 
(16)  [inercia]y” + [amortiguamiento ]y” + [rigidez]y =0 , 


tenemos un coeficiente de amortiguamiento negativo b = —12, que da lugar a una fuerza de 
fricción Firicción = —by”, la cual imparte energía al sistema en vez de quitársela. El incre- 
mento en energía con el tiempo se traducirá entonces en oscilaciones de cada vez mayor am- 
plitud, de acuerdo con la fórmula (15); una gráfica típica aparece en la figura 4.7. Mi 


Figura 4.7 Gráfica solución para el ejemplo 4 


Interpretar la ecuación 
(17) y” +5y—6y=0 


en términos del sistema masa-resorte. 


Al comparar la ecuación dada con (16), vemos un resorte con una rigidez negativa k = —6. 
¿Qué significa esto? Cuando la masa se aleja del punto de equilibrio del resorte, el resorte 
repele la masa con una fuerza Fiesore = —Kky que se intensifica cuando el desplazamiento au- 
menta. Es claro que el resorte “exilia” a la masa hacia (más o menos) infinito y esperamos 
que todas las soluciones y(£) tiendan a +00 al aumentar £ (excepto la solución de equilibrio 
y(1) =0). 

De hecho, en el ejemplo 1 de la sección 4.2 mostramos que la solución general a la 
ecuación (17) es 


(18) ciel + ee 0, 
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En realidad, si examinamos las soluciones y(f) que comienzan con un desplazamiento uni- 
tario y(0) = 1 y velocidad y'(0) = vy, vemos que 


6 E 
a)  y(A= et %, 


y las gráficas de la figura 4.8 confirman nuestra predicción de que todas las soluciones (que 
no sean de equilibrio) divergen, excepto aquella con uy, = —6. 


y 


Figura 4.8 Gráficas solución para el ejemplo 4 


¿Cuál es el significado físico de esta solución acotada aislada? Es claro que si la masa 
recibe una velocidad inicial hacia adentro de —6, apenas tendrá la energía suficiente para su- 
perar el efecto del resorte que la empuja hacia +00, pero no la suficiente para cruzar el pun- 
to de equilibrio (y ser empujada a —00). Así, tiende en forma asintótica a la (delicada) 
posición de equilibrio y = 0. Mi 


En la sección 4.7 veremos que al asumir mayor libertad en la interpretación masa-resor- 
te podremos predecir características cualitativas de ecuaciones más complejas. 

En esta sección hemos supuesto que los coeficientes a, b y c de la ecuación diferen- 
cial eran números reales. Si ahora permitimos que sean constantes complejas, las raíces 
r¡ y r, de la ecuación auxiliar (1) también son complejas en general, aunque no necesa- 
riamente conjugadas entre sí. Cuando r;, % r,, una solución general de la ecuación (2) 
mantiene la forma 


y(t) = cie" + coje? , 


pero c, y cz, son ahora constantes complejas arbitrarias, por lo que debemos recurrir a los 
arduos cálculos del ejemplo 1. 

Observemos también que una ecuación diferencial compleja puede considerarse como 
un sistema de dos ecuaciones diferenciales reales, pues siempre podemos trabajar por sepa- 
rado con sus partes real e imaginaria. Los sistemas se analizan en los capítulos 5 y 9. 


ar 
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En los problemas 1-8, la ecuación auxiliar para la ecua- 
ción diferencial dada tiene raíces complejas. Determine 
una solución general. 


1. y” +9%=0 2. y"+y=0 

3.2" — 67 +102=0 4. y” — 10y'+26y =0 

5. w”+4w"+6w=0 6. y” —4y"+7y=0 

7. 4y"—4y'+26y=0 8. 4y"+4y'+6y=0 
En los problemas 9-20, determine una solución ge- 
neral. 

9. y” -8y+7y=0 10. y"+4y'+8y=0 
11.2" +10 +252=0 1D u”+7T=0 

13. y" +2y'+5y=0 14. y"-2y'+26y=0 
15. y” + 10y' +4ly=0 16. y"- 3y'-— lly=0 
17. y” —-y'+7%y=0 18. 2y"+13y'— 7y=0 
19. y"+y"+3y'-5y=0 20. y” —y"+2y=0 


En los problemas 21-27, resuelva el problema con valo- 


res iniciales dado. 


21. 
22. 
23. 
24. 
25. 
26. 
27. 


28. 


29. 


30. 


31. 


y"+2y+2y=0;  y(0)=2, y(0)=1 

y" +2y+17y=0;  y(0)=1, y(0)=-1 
w"—4w+2w=0:; w(0)=0, w(0)=1 
y"+9y=0; y(0)=1, y(0)=1 
y"-2y+2y=0; — yl(m=e" , y(m)=0 
y"-=2y+y=0; y(0)=1, y(0)=-2 
y"—4y"+Ty—6y=0; y(0)=1, y(0)=0, 

y”(0)=0 
Para ver el efecto de la variación del parámetro b en 


el problema con valores iniciales 
y(0)=1, y'(0)=0, 


resuelva el problema para b = 5, 4 y 2 y bosqueje 
las soluciones. 


y"+by+4y=0; 


Determine una solución general de las siguientes 
ecuaciones de orden superior. 

(a) y” eu y” + y' + 3y = 0 

(b) y” +2y” + 5y' —- 26y =0 

(e) y" + 13y” + 36y =0 


Use la representación para e(e+iBH cy (6) y verifique 
la fórmula de derivación (7). 

Use la analogía masa-resorte para predecir el com- 
portamiento de la solución al problema con valores 


32. 


33. 


34. 


E 


iniciales dado, cuando £ —> +00. Luego confirme su 
predicción resolviendo el problema. 


(a) y" +16y=0; y(0)=2, y(0)=0 
(b) y" +100y+y=0:; y(0)=1, y(0)=0 
(c) y" 6y'+8y=0; y(0)=1, y(0)=0 
(d) y"+2y'-3y=0; y(0)=-2, 0 
(e) y"=y'=6y=0; y(0)=1, y(0)=1 


Resorte en vibración sin amortiguamiento. Un 

resorte en vibración con amortiguamiento puede 

modelarse mediante el problema con valores inicia- 

les (11) del ejemplo 3 haciendo b = 0. 

(a) Sim = 10 kg, k = 250 kg/seg?, y(0) = 0.3 m y 
y'(0) = —0.1 m/seg, determine la ecuación de 
movimiento para este resorte en vibración con 
amortiguamiento. 

(b) Cuando la ecuación de movimiento tiene la for- 
ma en (9), se dice que el movimiento es oscila- 
torio con frecuencia 8/27. Determine la 
frecuencia de oscilación para el sistema de re- 
sorte de la parte (a). 


Resorte en vibración con amortiguamiento. Use 
el modelo de un resorte en vibración con amortigua- 
miento analizado en el ejemplo 3: 

(a) Determine la ecuación de movimiento para el 
resorte en vibración con amortiguamiento si 
m = 10 kg, b = 60 kg/seg, k = 250 kg/seg?, 
y(0) = 0.3 m y y'(0) = —0.1 m/seg. 

(b) Determine la frecuencia de oscilación para el 
sistema de resorte de la parte (a). [Sugerencia: 
Véase la definición de frecuencia dada en el pro- 
blema 32(b)]. 

(c) Compare los resultados de los problemas 32 y 
33 y determine el efecto del amortiguamiento 
sobre la frecuencia de oscilación. ¿Qué otros 
efectos tiene sobre la solución? 


Circuito en serie REC. En el estudio de un circui- 
to eléctrico consistente en una resistencia, un con- 
densador, un inductor y una fuerza electromotriz 
(véase la figura 4.9 de la página 176), llegamos a un 
problema con valores iniciales de la forma 


dl q ñ 

Q0) a + RI + GS Elt) ; 
g(0) =400 > 
1(0) = Lo , 
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donde L es la inductancia en henrios, R es la resis- 
tencia en ohms, C es la capacidad en faradios, E(t) 
es la fuerza electromotriz en voltios, q(t) es la car- 
ga en coulombs sobre el condensador en el instante 
tel = dg/dt es la corriente en amperios. Determine 
la corriente en el instante £ si la carga inicial sobre el 
condensador es nula, la corriente inicial es nula, L = 
10 H,R =20 0, C = (6260) 'F y E(t) = 100 V. 
[Sugerencia: Derive ambos lados de la ecuación di- 
ferencial en (20) para obtener una ecuación lineal 
homogénea de segundo orden para /(t). Luego use 
(20) para determinar dl/dt en t = 0]. 


E() MO) C 


Figura 4.9 Circuito en serie RLC 


Puerta de doble acción. El movimiento de una 
puerta de doble acción con un tornillo de ajuste que 
controla la cantidad de fricción sobre las bisagras 
se representa mediante el problema con valores ini- 
ciales 

10"+b0'+k0=0; 0(0)=0,, 0 (0)=w,, 
donde 0 es el ángulo de apertura de la puerta, / es el 
momento de inercia de la puerta en torno de sus bi- 
sagras, b > 0 es una constante de amortiguamiento 
que varía con la cantidad de fricción sobre la puerta, 
k > 0 es la constante de resorte asociada a la puer- 
ta, 04 es el ángulo inicial de apertura de la puerta y 
vy es la velocidad angular inicial impartida a la 
puerta (véase figura 4.10). Si /, k están fijos, deter- 
mine los valores de b para los que la puerta no con- 
tinuará oscilando al cerrarse. 


Figura 4.10 Vista superior de una puerta de doble acción 


36. 


37. 


38. 


E 


Ecuaciones lineales de segundo orden 


Aunque la forma (9) de la solución general real es 

conveniente, también se puede usar la forma 

QD  djeletiBh + q)ele—ibh 

para resolver problemas con valores iniciales, como 

se mostró en el ejemplo 1. Los coeficientes d; y d» 

son constantes complejas. 

(a) Use la forma (21) para resolver el problema 21. 
Verifique que su forma es equivalente a la dedu- 
cida mediante (9). 

(b) Muestre que, en general, d, y d, en (21) deben 
ser complejos conjugados para que la solución 
sea real. 


Las ecuaciones auxiliares para las siguientes ecua- 

ciones diferenciales tienen raíces complejas repeti- 

das. Adapte el procedimiento de “raíces repetidas” 

de la sección 4.2 para determinar sus soluciones ge- 

nerales: 

(a) y" +2y"+y=0. 

(b) y” + 4y” + 12y” + 16y' + l6y =0. 
[Sugerencia: La ecuación auxiliar es (1? + 2r + 
4) =01. 


Ecuaciones de Cauchy-Euler. Una clase impor- 
tante de ecuaciones diferenciales con coeficientes 
variables son aquellas que pueden expresarse en la 
forma 


2 


d d 
3 + bet ey = ha), 


at 
ax de d 


(22) 
donde a, b y c son constantes y y(x) es la función 
incógnita. Tales ecuaciones reciben el nombre de ecua- 
ciones de Cauchy-Euler o equidimensionales. El ob- 
jetivo de este problema es mostrar que la sustitución 
x = e' transforma (22) en una ecuación con coeficien- 
tes constantes en la nueva variable independiente 1. 


(a) Use la regla de la cadena para mostrar que para 
x= él, 


(b) Derive la ecuación de la parte (a) con respecto 
de £ para obtener 


Py dy 
de? dt 


(c) Sustituya las fórmulas de las partes (a) y (b) en la 
ecuación (22) para obtener el coeficiente constante 


Py dy 
+ (ba) e 


QQ) a + cy = h(e') . 


ar 
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39. Para determinar una solución general de la ecuación (c) Exprese y en términos de la variable original x 


de Cauchy-Euler 


para obtener 


2 = 
PE 359=0 LES. y(x) = cil? + cax 3 parax>0. 
dx? dx 


complete los pasos siguientes. 


En los problemas 40-44, use la técnica del problema 38 
para obtener una solución general de cada una de las si- 


(a) Use la sustitución x = e' del problema 38 y guientes ecuaciones de Cauchy-Euler para x > 0. 
obtenga de (23) la ecuación con coeficientes 40 y" (x) do (x) Es Ty(x) =0 


constantes 
d? 
32 +8 
dt 


solución general 


d? d 
41. 1 + 2 6y =0 
a y=0. dx dx 
2,7 _ , je = 
(b) Muestre que la ecuación de la parte (a) tiene la 42. Ey (x) 3xy (x) 6y (x) 
43. x2%y"(x) + 9xy'(x) + 17y(x) =0 
+ ce”. 44. x2y"(x) + 3xy"(x) + 5y(x) = 


y(1) = cje 


“E TAA” ECUACIONES NO HOMOGÉNEAS: El MÉTODO 


EJEMPLO |l 


SOLUCIÓN 


DE COEFICIENTES INDETERMINADOS 


En esta sección usaremos una “estimación juiciosa” y deduciremos un procedimiento sencillo 
para determinar una solución de una ecuación lineal no homogénea con coeficientes constantes 
MD ay +by+cy=f(), 

donde la no homogeneidad f(t) es un único término de un tipo especial. Nuestra experien- 
cia en la sección 4.3 indica que (1) tendrá una infinidad de soluciones. Por el momento nos 
conformaremos con obtener una solución particular. Para motivar el procedimiento, veamos 
primero algunos ejemplos ilustrativos. 


Determinar una solución particular de 
(Q) y” +3y"+2y=3f. 
Necesitamos hallar una función y(+) tal que la combinación y” + 3y” + 2y sea una función 
lineal de £, a saber, 31. ¿Qué tipo de función y “termina” como una función lineal después 
de combinar sus derivadas de orden cero, uno y dos? Una respuesta inmediata es otra fun- 
ción lineal, así que hacemos la prueba con y,(t) = At y trataremos de hacer corresponder 
y + 3y¡ + 2y, con 3f. 
Tal vez usted haya notado por qué esto no funciona: y; = At, y = A y y/” = 0 im- 

plica que 

y + 3y1 + 2y, = 34 + 241 , 
y para que esto sea igual a 3f, necesitamos que A = 0 y que A = 3/2. Tendríamos mejor 
suerte si agregamos un término constante a la función de prueba: y,(t) = Az + B. Entonces 
124 Ya=0y 

y” +3y), + 2y, = 34 + 2(4t + B) = 241 + (34 + 2B) , 


lo que concuerda exitosamente con 31 si 24 = 3 y 3A + 2B = 0. Al resolver este sistema te- 
nemos que A = 3/2 y B = —9/4. Así, la función 


o 
vals) = 74 4 


es una solución de (2). MW 


E 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


El ejemplo 1 sugiere el método siguiente para determinar una solución particular de la 
ecuación 


ay” + by! + cy =Ct”, m=0,1,2,...; 
a saber, proponemos una solución de la forma 
yp(t) = Ant" + o FALRAp, 


con coeficientes indeterminados A;, y hacemos corresponder las potencias de ten ay” + by” 
+ cy con Cr”. Este procedimiento implica resolver m + 1 ecuaciones lineales con m + 1 
incógnitas Ag, Aj,..., A,, con la esperanza de que tengan solución. La técnica se llama el mé- 
todo de coeficientes indeterminados. Como lo muestra el ejemplo 1, debemos conservar 
todas las potencias t£”, pol .., el, t% de la solución de prueba, aunque no estén presentes 
en la no homogeneidad f(+t). 


Determinar una solución particular de 


(3) y” + 3y" + 2y = 10e* . 


Suponemos que y, (t) = Ae”, pues entonces y, Y y; mantendrán la forma exponencial: 
y» + 3y, + 2y, = 9Ae* + 3(34e*) + 2(4e*) = 204e”. 


Al hacer 20Ae* = 10e” y despejar A tenemos que A = 1/2; así, 


es una solución de (3). MW 


Determinar una solución particular de 
(4) y” + 3y' +2y=sent. 
Nuestra acción inicial sería suponer que y,(£) = A sen f, pero esto fracasa pues las deriva- 
das introducen términos con cosenos: 
y1+ 3y¡+ 2y, = —Asent+ 3Acost + 2Asent=Asent + 3Acost , 


y al hacer corresponder esto con sen £ deberá ocurrir que A sea igual a 1 y a0. Así, inclui- 
mos el término del coseno en la solución de prueba: 


yp(t) = Asent + Bcost ; 
y, (1) =Acost—Bsent, 
yp(t) = —A sent — Bcost , 


En este caso, el coeficiente de “en ay” + by" + cy se anula para k + m y es igual a C para k =m. 


E 


EA HH) 


Sección 4.4 Ecuaciones no homogéneas: el método de coeficientes indeterminados 179 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


de modo que (4) se convierte en 

yr (1) + 3y),(1) + 2ypl1) = —Asent— Bcost + 3A cost — 3B sen £ 
+ 2A sen £ + 2B cos £ 
(A — 3B)sent + (B + 3A)cos t 


= sení . 


Las ecuaciones A — 3B = 1,B + 3A =0 tienen la solución A = 0.1, B = —0.3. Así, 
la función 


yp[1) = 0.1 sent — 0.3 cos £ 


es una solución particular de (4). Mi 


Más en general, para una ecuación de la forma 
(5) ay” + by" + cy = C sen Bt (oC cos Br) , 
el método de coeficientes indeterminados sugiere intentar con 
(6) yp[1) = Acos ft + B sen Bt 
y resolver (5) en términos de las incógnitas A y B. 
Si comparamos la ecuación (5) con la ecuación del sistema masa-resorte 
(7) [inercia] X y” + [amortiguamiento] X y” + [rigidez] X y = Foxterna > 


podemos interpretar (5) como la descripción de un oscilador amortiguado, perturbado con 
una fuerza sinusoidal. Así, de acuerdo con nuestro análisis de la sección 4.1, es de esperar 
que a largo plazo la masa responda moviéndose en sincronía con la sinusoide. En otras pa- 
labras, la forma (6) es sugerida por la experiencia física y matemática. En la sección 4.9 se 
dará una descripción completa de los osciladores forzados. 


Determinar una solución particular de 
(8) y” + 4y =5Pe! , 


Nuestra experiencia con el ejemplo 1 sugiere que consideremos una solución de prueba 
de la forma y,(t) = (AP + Bt + Cje', para corresponder a la no homogeneidad en (8). 
Vemos que 


Yp = (A? + Bt + C)e", 
y, = (Ar + Bje" + (Ar? + Br+Cje", 
y” =24e' + 2(241 + Bje' + (41? + Bt + Cje' , 
y» + dy, = e'(24 + 2B + C +4C) + te'(4A + B + 4B) + Pe'(A + 44) 
== 
Al asociar los términos semejantes se tiene que A = 1,B = -4/5, y C = —2/25. Una so- 
lución está dada por 
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Como muestran nuestros ejemplos, cuando el término no homogéneo f(t) es una fun- 
ción exponencial, un seno, un coseno o una potencia de f veces cualquiera de ellas, la fun- 
ción f(t) sugiere la forma de una solución particular. Sin embargo, ciertas situaciones 
obstaculizan la aplicación directa del método de coeficientes indeterminados. Considere, por 
ejemplo, la ecuación 


O y+y=5. 


El ejemplo 1 sugiere que tratemos con y¡(£) = A, un polinomio de grado cero. Pero la sus- 
titución en (9) es inútil: 


(4)" + (4) =0%5. 


El problema surge porque cualquier función constante, como y,(t) = A, es una solución de 
la ecuación homogénea correspondiente y” + y” = 0, y el coeficiente indeterminado A se 
pierde al sustituir en la ecuación. Encontraremos la misma situación si tratamos de hallar 
una solución de 


(10) y" -y=3e 
de la forma y, = Ae”, pues e' es solución de la ecuación homogénea asociada y 
(4e")” — (4e) =0 4% 3e" . 


El “truco” para refinar el método de coeficientes indeterminados en estas situaciones 
tiene el sabor de la lógica de la sección 4.2, cuando se desarrolló un método para hallar una 
segunda solución de las ecuaciones homogéneas con raíces dobles. Básicamente agregamos 
un factor adicional de £ a la solución de prueba sugerida por el procedimiento básico. En 
otras palabras, para resolver (9) intentamos con y,(t) = At en vez de A, y para resolver (10) 
tratamos con y,(t) = Ate' en vez de Ae”: 


GE TAS DEA A 0 
YH =0+A=5, 
A=5, yp(1) = 5t ; 


(10) y,=Ate, y =Ae +Ate', — yp=24e' + Ate", 
Yp 7 Yp = 24e' + Ate' — Ate! =3e' , 


e: _3te! 


Para ver por qué esta estrategia resuelve el problema y para generalizarla, recordemos la for- 
ma de la ecuación diferencial original (1), ay” + by" + cy = f(£). Su ecuación auxiliar aso- 
ciada es 


(1D)  ar+br+c=0, 
y si res una raíz doble, entonces 


(12) 2ar+b=0 


también se cumple [ecuación (13), sección 4.2]. 


E 
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Ahora, supongamos que el término f(t) tiene la forma Ctr”e”* y que tratamos de obte- 
ner tal f(1) sustituyendo y,(1) = (A, t" + A, 1107) ++: + Ajt + Agje”, con la potencia n 
por determinar. Para simplificar la exposición, sólo enumeramos los términos principales de 
Y» Yp Y Yp: 


Yy = Apt e" + Ap it” Lort 4 A, 21" 28" + (términos de menor orden, t.m.o.) 

= Arte" + Ant Tle + A, ¡rl + A, ¡(n— 1)1"72e" 

+ Apart" 2e" + (Lot. , 

= Ayr?1"e" + 24, nrt""le" + Anln — 1)1"722" 

+ Apr "le + 24, ¡rln — 1)17%" + A, -or?1" 28 + (Lo.t) . 
Entonces, el lado izquierdo de (1) se convierte en 
(13) ayy + by; + Cy 

= Ay(ar? + br + c)t"e” + [A,n(2ar + b) + A, ¡(ar + br + c)]1"7!e" 


+ [4,n(n — 1)a + A, ¡(n — 1)Qar + b) + A, ¿(ar + br + c)]1"7?" 
+ (Lo.t.) , 


y observamos lo siguiente: 


Caso 1.  Sirnoes raíz de la ecuación auxiliar, el término principal de (13) es A,(ar? 
+ br + c)t"e" y para obtener f(t) = Cr"e"* debemos hacer n = m: 


yplt) = (Ant" + -=- + Ayt + Apje” 
Caso 2.  Siresuna raíz simple de la ecuación auxiliar, se cumple (11) y el término prin- 
cipal en (13) es A,n(2ar + byt""!e" y para obtener f(t) = C1"e”' debemos hacer n =m + 1: 
yp[t) = (Art "FU + Amt" + +++ + Ajt + Agje” 


Sin embargo, ahora puede prescindirse del último término Aye”, pues éste resuelve la ecua- 
ción homogénea asociada, de modo que podemos factorizar £ y renumerar los coeficientes 
para escribir 


yplt) = HAmt" + == + Ayt + Agje” 


Caso 3. Si res una raíz doble de la ecuación auxiliar, se cumplen (11) y (12) y el 
término principal en (13) es A,n(n — 1)at""?e"", para obtener f (1) = Cf"e" debemos ha- 
cern =m+ 2: 


yp[t) = (Amia "2 + Ami "Fl + + + Ag? + Ajt + Age”, 


pero de nuevo cancelamos las soluciones de la ecuación homogénea asociada y renumera- 
mos para escribir 


yplt) = Ant" + == + Ajt + Agje” 


Resumimos esto mediante la siguiente regla. 


dá 
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EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 


RAÍCES REALES DISTINTAS 


Para hallar una solución particular de la ecuación diferencial ay” + by! + cy = 
Ct”e"*_ use la forma 


(14) — yy(t) = £(4t" + > + Ajt + Agje”, 
con 


(1) s =0sirnoes raíz de la ecuación auxiliar asociada; 
(11) s = 1 si r es raíz simple de la ecuación auxiliar asociada; y 
(111) s = 2 si res raíz doble de la ecuación auxiliar asociada. 


Para hallar una solución particular de la ecuación diferencial ay” + by! + cy = 
Cte" cos Bro ay” + by' + cy = Cf"e* sen Bt, use la forma 


(15) — yt) = C(Ant” + +: + Ajt + Agje”* cos Bt 
+ £(B,t" + + Bit + BpJe* sen Bt, 


con 


(iv) s =0 si a + if no es raíz de la ecuación auxiliar asociada; y 


(v) s = 1 sia + Bes raíz de la ecuación auxiliar asociada. 


[La forma (15) se deduce fácilmente de (14) haciendo r = a + ¿£ y considerando las partes 
real e imaginaria, como en la sección 4.3 anterior]. 


Observación 1. La no homogeneidad Cf” corresponde al caso en que r = 0. 


Observación 2. La justificación rigurosa del método de coeficientes indeterminados [in- 
cluyendo el análisis de los términos que descartamos en (13)], será presentada en un contex- 
to más general en el capítulo 6. 


Determinar la forma de una solución particular a 


(160 y +2y-3y=f0, 

donde f(t) es igual a 

(a) 7oos31  (b) 2te'sent (e) cost (d) Se Y (e) 3te” (tf Pel 

La ecuación auxiliar de la ecuación homogénea correspondiente a (16), 1? + 2r — 3 =0, 
tiene raíces r, = 1 y rz = —3. Observe que las funciones en (a), (b) y (c) están asociadas a 
raíces complejas (debido a los factores trigonométricos). Éstas son claramente distintas de 


r¡ y 12, de modo que las formas de las soluciones corresponden a (15) con s =0: 


(a) yp[1) = Acos3t + Bsen3t 


E 
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EJEMPLO 6 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 7 


SOLUCIÓN 


(b) y,(1) = (411 + Apje' cos + + (B,t + Bp)e' sen 
(c) yp[t) = (47 + Ajt + Ag)cos 7rt + (Ba? + Bit + Bp)sen 7t 


Para la no homogeneidad en (d) apelamos a (ii) y consideramos y,(t) = Ate *, pues 
—3 es una raíz simple de la ecuación auxiliar. De manera análoga, para (e) consideramos 
Yp(t) = H(Aj1 + Ap)e" y para (f) usamos y,(t) = (A2” + Ayt + Aye". ME 


Determinar la forma de una solución particular a 


y" -=Y'+y=f(), 
para el mismo conjunto de no homogeneidades del ejemplo 5. 


En este caso, la ecuación auxiliar para la ecuación homogénea correspondiente es r? — 2r + 
1 = (r — 1)? =0, con la raíz doble r =1. Esta raíz no está ligada a las no homogeneidades 
(a) a (d), de modo que podemos usar las mismas formas de prueba para (a), (b) y (c) del 
ejemplo anterior, mientras que y(t) = Ae * sirve para (d). 

Como r = 1 es una raíz doble, tenemos que s = 2 en (14) y las formas de prueba para 
(e) y (£) deben cambiarse por 


(e) y)(1) = *(Ajt + Apje" 


(£) yy() = (4,1? + Art + Apje" 


respectivamente, de acuerdo con (111). Mi 


Determinar la forma de una solución particular a 
y” —-2y' +2y= 5te'cost. 


Ahora, la ecuación auxiliar para la ecuación homogénea correspondiente es r? — 2r +2 =0 
y tiene raíces complejas r, = 1 + i,r, = 1 — i. Como la no homogeneidad implica a e” cos 
ft con a = B = 1, es decir, 4 + ¿B = 1 + 1 = rj, la solución toma la forma 


yp(1) = t(Ajt + Apje' cos 1 + 1(B,t + Bp)e' sent . MW 


La no homogeneidad tan £ en una ecuación como y” + y” + y = tan £ no tiene una de 
las formas para las que puede usarse el método de coeficientes indeterminados; por ejemplo, 
las derivadas de la “solución de prueba” y(t) = A tan £ pueden complicarse, y no es claro 
qué términos adicionales deban agregarse para obtener una solución. En la sección 4.6 
analizaremos un procedimiento diferente que puede controlar tales términos no homogé- 
neos. Recuerde que el método de coeficientes indeterminados se aplica sólo a no homo- 
geneidades que sean polinomios, exponenciales, senos o cosenos, o productos de estas 
funciones. El principio de superposición de la sección 4.5 muestra la forma de extender el 
método a las sumas de tales no homogeneidades. Además, proporciona la clave para armar 
una solución general de (1) que sirva para los problemas con valores iniciales, lo que hemos 
evitado hasta el momento en nuestros ejemplos. 
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Capítulo 4 


a 


Ecuaciones lineales de segundo orden 


En los problemas 1-8, decida si puede aplicarse o no el 
método de coeficientes indeterminados para encontrar 
una solución particular de la ecuación dada. 


1. y" +2y-y=t8 le! 

2. 5y” — 3y' + 2y = 1? cos 41 

3.1" +51 - 3x=3' 

4. 2y"(x) — 6y'(x) + y(x) = (senx)/e** 
5. y"(0) + 3y'(0) — y(0) = sec O 

6. 2w"(x) — 3w(x) = 4xsen?x + 4x cos?x 
T. ty” — y" + 2y = sen 31 

8. 82 (1) — 2zlx) = 3x%e* cos 25x 


En los problemas 9-26, determine una solución particu- 
lar de la ecuación diferencial. 


9. 
10. 
11. 
12. 
13. 
14. 


15. 


16. 
17. 
18. 
19. 


y” +3y=-9 

ya ely == 40 

22" +2 =9e*% 

2x' + x= 31? 

y” — y' + 9y = 3 sen 31 


y"(x) + y(x) = 2* 
dy dy , 
a? = Sen + 6y = xe 


0" (1) — 0(1) = 1 sen £ 

y” —2y' + y = 8e* 

y” + dy = 8 sen 21 

4y" + 1ly' — 3y = —2te * 


20. y” + 4y = 161 sen 21 
x 


21. x"(1) — 4x'(1) + 4x(1) = te” 
22. x"(1) — 2x'(1) + x(1) = 241?e' 
23. y”"(0) — 7y'(9) = 0? 

24. y"(x) + y(x) = 4x cos x 

25. y” + 2y" + 4y = 111e” cos 3t 
26. 9” + 2y' + 2y = 4te *cos £ 


En los problemas 27-32, determine la forma de una so- 
lución particular de la ecuación diferencial. (No evalúe 
los coeficientes). 

27. y” + 9y = 4f sen 31 


28. y” + 3y' —- Ty =84e! 
29. y” — 6y' + 9y = 51%e* 
30. y” — 2y' + y =7e'cost 
y 
y 


31. 
32. 


"+ 2y' + 2y = 8Pe ' sen £ 
mo y _ 12y = 210473 


En los problemas 33-36, use el método de coeficientes 
indeterminados para hallar una solución particular de 
la ecuación de orden superior dada. 


33. y” — y”"+y=sent 

34. 2y" + 3y"+y'-4y=e*' 
35. y” +y" —2y=te' 

36. y Y — 3y” — 8y = sen £ 


NATTATS EL PRINCIPIO DE SUPERPOSICIÓN Y REVISIÓN 
DE LOS COEFICIENTES INDETERMINADOS 


El siguiente teorema describe el principio de superposición, una observación sencilla que, 
sin embargo, dota al conjunto solución de nuestras ecuaciones de una estructura poderosa. 
Extiende la aplicabilidad del método de coeficientes indeterminados y nos permite resolver 
problemas con valores iniciales para ecuaciones diferenciales no homogéneas. 


E 


Sección 4.5 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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r PRINCIPIO DE SUPERPOSICIÓN 


Teorema 3. Sea y, una solución de la ecuación diferencial 
ay” +by' +cy =fi(0) , 

y sea y, una solución de 
ay" +by+cy=fl0). 


Entonces, para cualesquiera constantes c, y c,, la función c, y, + c, y, es una solu- 
ción de la ecuación diferencial 


ay” + by' + cy = cf (1) + ca fl1) 


Demostración. Esto es directo; al sustituir y reordenar tenemos que 


alciy, + c2y2)" + blciy, + 022)" + clciy1 + c2y2) 

= ci lay + byj + cy1) + calay? + by + cy) 

=c1fi(0) + cafale) 
Determinar una solución particular de 
(1) y" +3y"+2y=31+10e% y 
(2) y" + 3y' + 2y = —9t + 20e* . 
En el ejemplo 1 de la sección 4.4 vimos que y, (+) = 31/2 — 9/4 era una solución de y” + 
3y' + 2y = 3f; en el ejemplo 2 vimos que y,(t) = e”/2 resuelve y” + 3y” + 2y = 10e*. 
Así, por superposición, y, + y, = 31/2 — 9/4 + e*'/2 resuelve la ecuación (1). 


El lado derecho de (2) es igual a menos tres veces (3f) más dos veces (10€). Por tan- 
to, esta misma combinación de y, y y, resuelve (2): 


y(1) = —3y, + 2y, = —3(31/2 — 9/4) + 2(e%/2) = —91/2 + 27/4+e% .m 


Si consideramos una solución particular y, de una ecuación no homogénea como 
3) ay" +by +cy=fÍ1) 
y la agregamos a una solución general c, y, + cy, de la ecuación homogénea asociada a (3), 
(4) ay” +by +cy=0, 
la suma 
5 yO =p lt) + ciyi(i) + c2yali) 
es, de acuerdo con el principio de superposición, de nuevo una solución de (3): 


a(y, + C1y1 + Cay)" + bly, + cy, + cayo)! + ely, + 0191 + coya) 
=f() +0+0=fl0) . 


E 
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Capítulo 4 Ecuaciones lineales de segundo orden 


Como (5) contiene dos parámetros, es de esperar que sea posible elegir c, y cz para que sa- 
tisfagan condiciones iniciales arbitrarias. Es fácil verificar que esto ocurre. 


EXISTENCIA Y UNICIDAD: CASO NO HOMOGÉNEO 


Teorema 4. Para cualesquiera números reales a, b, c, ty, Y, y Y, supóngase que 
yp(t) es una solución particular de (3) en un intervalo / que contiene a 1, y que 
y1(£) y y2(t) son soluciones linealmente independientes de la ecuación homogénea 
asociada (4) en /. Entonces existe una única solución en / al problema con valores 
iniciales 


(6) ay" +by +cy=f(), y (to) = Yo, y (to) = Y, , 


y está dada por (5), para la elección adecuada de las constantes c, C>. 


Demostración. Ya hemos visto que el principio de superposición implica que (5) re- 
suelve la ecuación diferencial. Para satisfacer las condiciones iniciales en (6) debemos ele- 
gir las constantes de modo que 


a + ciy1lto) + coyalto) = Yo , 
7 
(m y pto) + cry (to) + c2y2 (to) = Y, 


Pero al igual que en la demostración del teorema 2 de la sección 4.2, un sencillo procedi- 
miento algebraico muestra que la elección 


_ [Yo — yplto) lyalto) — [Y — yplto) ly2l1o) 


Ñ y1[to)y3(to) — y 1(to)y2(to) A 
_ [Y = yplto) ly 1 (to) — [Yo — yplto) lyi(to) 
Ñ y ltoJy2 (to) — y¡(olyalio) 


resuelve (7), a menos que el denominador sea cero, pero el lema 1 de la sección 4.2 nos ga- 
rantiza que esto no ocurre. 
¿Por qué es única la solución? Si y¡(£) fuese otra solución de (6), entonces la diferen- 


cia yy(1) = yp(t) + ciyi(e) + cayo lt) — yi(t) satisfaría 


iebutiics a 
yult0) = Yo Yo=0, yhlto) = Y, - Y,=0. 


Pero el problema con valores iniciales (8) admite la solución idénticamente nula, y el teore- 
ma 1 de la sección 4.2 se aplica debido a que la ecuación diferencial en (8) es homogé- 
nea. En consecuencia, (8) tiene solamente la solución idénticamente nula. Así, y; + 0 y 


Y1= Yp+C1Y1 + C2y2. Mi 


Estas deliberaciones nos llevan a decir que y = y, + C¡ y] + C2y, es una solución gene- 
ral de la ecuación no homogénea (3), ya que cualquier solución y¿(t) se puede expresar de 
esta forma. (Demostración: Como en la sección 4.2, simplemente elegimos c, y c, de mo- 
do que y, +c¡y1 + c2y2 concuerde con el valor y la derivada de y, en cualquier punto; por 
unicidad, y, + C1Y1 + C2Y2 Y yg deben ser la misma función). 


ar 


Sección 4.5 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


Y 
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Dado que y,(t) = £ es una solución particular de 
yy 2, 
encontrar una solución general y una solución que satisfaga y(0) = 1, y'(0) =0. 
La ecuación homogénea correspondiente 
is E 
tiene la ecuación auxiliar asociada 1? — 1 = 0. Como r = +1 son las raíces de esta ecua- 
ción, una solución general de la ecuación homogénea es c¡e' + c,e *. Al combinar esto con 


la solución particular y,(t) = £ de la ecuación no homogénea, vemos que una solución ge- 
neral es 


y) =?+ce +ee”. 
Para cumplir las condiciones iniciales, sea 


y(0) = 0? + c¡el + ce? =1l, 
y (0)=2x0+ce=ce0*=0, 


lo que da c, = c, = >. La respuesta es 


1 y 
Ptye+e 0) =P+ cosht. M 


< 

RS 

> 
1! 


Un sistema masa-resorte es controlado por una fuerza externa sinusoidal (5 sen £ + 5 cos 1). 
La masa es igual a 1, la constante de resorte es 2 y el coeficiente de amortiguamiento es 2, 
de modo que el análisis de la sección 4.1 implica que el movimiento queda descrito median- 
te la ecuación diferencial 


(9) y” +2y+2y=5sent+5c0sf. 


Si la masa se coloca inicialmente en y(0) = 1, con una velocidad y'(0) = 2, determine su 
ecuación de movimiento. 


La ecuación homogénea asociada y” + 2y* + 2y = 0 fue estudiada en el ejemplo 1 de la 
sección 4.3; vimos que las raíces de la ecuación auxiliar son —1 +1, lo que conduce a una 
solución general ce * cos t + cze * sen £. 

El método de coeficientes indeterminados dice que debemos tratar de hallar una solu- 
ción particular de la forma A sen £ + B cos tf para la primera no homogeneidad $3 sen t: 


(10) y, =Asent+Bcost,  y,=Acost—Bsent,  y,=—Asent—=Bcost ; 
Ve ELY PLY (—A — 2B + 2A)sent + (—B + 24 + 2B)cost = S5sent . 

Al igualar coeficientes se requiere que A = 1, B = —2, de modo que y, = sent — 2 cos f. 

La segunda no homogeneidad 5 cos £ pide la forma idéntica para y, y conduce a (A 

— 2B + 2A)sen 1 + (-B +24 + 2B)cos1=5 cost, 0 A =2, B = 1. Por tanto, y, = 2 sen 


Í + Cost. 
Por el principio de superposición, una solución general de (9) está dada por la suma 


y =cje 'cost+«e sent + sent — 2cost + 2 sent + cost 


= ce cost + ce sent + 3 sent— cosf . 
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EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


Las condiciones iniciales son 


= ce cos0 + eze senO + 3sen0— cosO=c=1, 


1 

2=c¡|-e 'cost— e “sent],-y + ca[ —e sent + ecos t],-0 
+3 c0s0 + senO 

—C1 + Ca +3 Ñ 


=< 

PES 

S 

E, 
Il 


como se requiere que c; = 2, cz, = 1, tenemos que 


(1D)  y(1)=2e cost+e “sent+3sent— cost. M 


La solución (11) ejemplifica las características de las oscilaciones forzadas con amorti- 
guamiento anticipadas en la sección 4.1. Existe una componente sinusoidal (3 sen £ — cos f) 
en sincronía con la fuerza de control (5 sen £ + 5 cos £) y una componente (2e 'cost+e* 
sen £) que se extingue. Cuando el sistema se “bombea” en forma sinusoidal, la respuesta es 
una oscilación sinusoidal sincronizada, después de una transición inicial que depende de las 
condiciones iniciales; la respuesta sincronizada es la solución particular proporcionada por 
el método de coeficientes indeterminados y la transición es la solución de la ecuación ho- 
mogénea asociada. Esta interpretación se analiza con detalle en las secciones 4.8 y 4.9. 

Tal vez haya observado que debido a que las dos formas de coeficientes indetermina- 
dos en el último ejemplo eran idénticas y destinadas a sumarse entre sí, podríamos haber uti- 
lizado la forma (10) para concordar con ambas no homogeneidades al mismo tiempo, 
obteniendo la condición 


Ya Ly DY (—A — 2B + 2A)sent + (-B + 2A + 2B)cost = 5sent+5cost, 


con solución y, = 3 sen £ — cos £. El siguiente ejemplo ilustra este procedimiento “me- 
jorado”. 


Determinar una solución particular de 
(12) y” — y = 8te!' + 2e* 


Es fácil ver que una solución general de la ecuación homogénea asociada es c¡e' + cze * 
Así, una solución particular correspondiente a la no homogeneidad 8te' tiene la forma (4,1 
+ Ag)e”, mientras que para corresponder a 2e' se necesita la forma Ayte'. Por tanto, podemos 
concordar con ambas con la primera forma: 


(At + Agje" = (Aj1? + Apsje" 


Yp nn 
y, = (Ar? + Agtje" + (2411 + Agje' = [4,17 + (24, + Ap)t + Ag]e" , 
y” = [2411 + (24, + Ap)]e" + [A11? + (241 + Ap)t + Ap]e” 


[4,1 + (44, + Ap): + (24, + 24p)]e* 


Y» — Y = [44,1 + (24; + 2Ap) Je" 
= 8Bte!' + 2e' , 


lo que da A; = 2, Ay = —1, de modo que y, = Qé — De”. ul 


Generalizamos este procedimiento modificando el método de coeficientes indetermina- 
dos como sigue. 


Sección 4.5 


EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 6 


SOLUCIÓN 


A HH) 
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r MÉTODO DE COEFICIENTES INDETERMINADOS (REVISADO) 


Para determinar una solución particular de la ecuación diferencial 
ay” + by' + cy =P,,(t)e”* , 

donde P,,(£) es un polinomio de grado m, usamos la forma 

(13) yy (e) = E(4,t”" + + Ajt + Agje” ; 


si r no es raíz de la ecuación auxiliar asociada, hacemos s = 0; si r es una raíz sim- 
ple de la ecuación auxiliar asociada, hacemos s = 1; y si r es una raíz doble de la 
ecuación auxiliar asociada, hacemos s = 2. 

Para determinar una solución particular de la ecuación diferencial 


ay” + by' + cy =P,,(t)]e* cos Bt + Q,(t)e” sen Bt , 


donde P,,(£) es un polinomio de grado m y O,,(t) es un polinomio de grado n, usa- 
mos la forma 


(14) yp(1) = F(AgF + --- + At + Agje” cos Bt 
+ £(Buk + -- + Bit + BoJe” sen Bt, 


donde k es el máximo de m y n. Sia + ¿6 no es raíz de la ecuación auxiliar asocia- 
da, hacemos s = 0; si ar + ¡8 es raíz de la ecuación auxiliar asociada, hacemos s = 1. 


Escriba la forma de una solución particular de la ecuación 
y" +2y' +2y=5e sent + 5ñe “cost. 


Las raíces de la ecuación homogénea asociada y” + 2y” + 2y = 0 se calcularon en el ejem- 
plo 3, como —1 = ¡. La aplicación de (14) indica la forma 


yp[t) = HAz” + Az? + Ajt + Agje "cost + i(BzP + Ba + Bit + Bpje ' sent . nm 


El método de coeficientes indeterminados se aplica a las ecuaciones diferenciales linea- 
les de orden superior con coeficientes constantes. Daremos los detalles en el capítulo 6, aun- 
que el siguiente ejemplo es claro. 


Escriba la forma de una solución particular de la ecuación 

y" +2y" + y'=5e sent+ 3 +7Tte *. 
La ecuación auxiliar para la ecuación homogénea asociada es 1? + 21? + r=r(r+ 1) =0, 
con una raíz doble r = —1 y una raíz simple r = O. Término a término, las no homogenei- 


dades sugieren las formas 


Aye cost + Bye sent  (paraSe sent), 
fAy — (para3), 
P(A¡1 + Agje” (para Tte”) . 
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(Si —1 fuese una raíz triple, necesitaríamos £(A,1 + Ap)e* para Tte"). Por supuesto, debe- 
mos renombrar los coeficientes, de modo que la forma general es 


yp[1) = Ae cost + Be" "sent + 1C + P(Dt + Ele". 


1. Dado que y,(t) = cos £ es una solución de 
y” —y'+y=sent 


y que y2(1) = e”/3 es una solución de 


PY AE 
use el principio de superposición para determinar 
soluciones de las siguientes ecuaciones diferenciales: 
(a) y” = y +y=5sent 
(b) y” — y + y = sent— 3e* 


(0) y” — y + y = 4sent + 180% 


2. Dado que y,(t) = (1/4)sen 21 sen 2f es una so- 
lución de y” + 2y” + 4y = cos 2f y que 
yo(t) = 1/4 — 1/8 es una solución de y” + 2y' + 
4 y = t, use el principio de superposición para deter- 
minar soluciones de lo siguiente: 


(a) y” + 2y' + 4y =1 + cos 21 
(b) y” + 2y' + 4y = 21 — 3 cos 2£ 
(c) y” + 2y' + 4y = 111 — 12cos 2£ 


En los problemas 3-8 se da una ecuación no homogénea 
y una solución particular. Determine una solución gene- 
ral para la ecuación. 

3. y —y=t, yp(t) = 1 

dy +y=1l, yp(t) =1 
50 =8"=20'=1:=2E3 01) =p= 1 
6. y" + 5y' + 6y = 6x? + 10x +2 + 12e* , 

yp(x) = 0" + 1? 

7. y" =2y =y+2e*, 
8. y” =2y+2tanóx , 


Yp(x) = x%e* 


yp(x) = tan x 

En los problemas 9-16, decida si el método de coeficien- 
tes indeterminados junto con el principio de superposi- 
ción puede aplicarse para determinar una solución 
particular de la ecuación dada. No resuelva la ecuación. 


9. 3y" + 2y' +8y = E + 41 — Bel sent 
10. y =y +y=(e +1 
11. y” — 6y' — 4y = 4 sen 31 — ef + 1/1 


DD. ”"+y+tw9=e>+7 

13. 2y” + 3y” — 4y = 21 + sen? + 3 

14. y” — 2y' + 3y = cosh: 

15. y" +ey + y=7 + 3t 

16. 2y” — y' + 6y = le “sent — 81cos 31 + 10' 


En los problemas 17-22, determine una solución general 
de la ecuación diferencial. 


17. y" =y=-—1l1+1 
18. y” —- 2y' —- 3y=3 - 5 


19. y"(x) — 3y'(x) + 2y(x) = e* sen x 
20. y”"(0) + 4y(0) = sen 0 — cos O 
21. y”(0) + 2y'(0) + 2y(0) = ecos 0 
22. y"(x) + 6y'(x) + 10y(x) 


= 10x* + 24x? + 2x? — 12x + 18 


En los problemas 23-30, determine la solución del pro- 
blema con valores iniciales. 
23. y —-y=1, y(0)=0 
24. y" =6t; y(0)=3, y'(0)=-1 
25. 2"(x) + zlx) =2e *; z(0)=0, 2'(0)= 
26. y" +9y4=27; y(0)=4, y'(0)=6 
27. y"(x) — y (x) — 2y(x) = cos x — sen 2x; 
y(0) = 7/20, y'(0) = 1/5 
28. y"+y -ly=e +e-1; 
y(0)=1, y(0)=3 
29. y"(0) — y(0) = seng — e; 
0) =D 00)/==1 
30. y" +2 +y=14+1-e!; 
y(0)=0, y(0)=2 


En los problemas 31-36, determine la forma de una 
solución particular para la ecuación diferencial. No 
resuelva la ecuación. 

31. y” + y = sent +1cost + 10' 

32. y” =y= e + te? + pp2A 


Poli 
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33. xx" —x"—2x=etcost=?+t+1 
34. y” + Sy' + 6y = sent — cos 2f 

35. y” — 4y' + 5y = e* + £sen 31 — cos 31 
36. y” — 4y' + 4y = 1?eY — e* 


En los problemas 37-40, determine una solución par- 
ticular de la ecuación de orden superior dada. 


37. y" —2y"— y +2y=2f + 41 -9 
38. y = Sy” + 4y = 10 cos 1 — 20 sen £ 
39. y" +y"-2y=te +1 

40. y» = 3y” +3y" — y' = 61 — 20 


41. Término Forzamiento Discontinuo. En ciertos 
modelos físicos, el término no homogéneo, o Forza- 
miento g(t) en la ecuación 

ay” + by' + cy = glt) 

puede no ser continuo sino tener una discontinui- 
dad de salto. Si esto ocurre, aun así podemos ob- 
tener una solución razonable mediante el siguiente 
procedimiento. Considere el problema con valores 
iniciales 

yy Ey = ala; 
donde 


y(0)=0,y'(0)=0, 


O sit > 3m/2 


(a) Determine una solución al problema con valores 
iniciales para 0 < 1 < 371/2. 

(b) Determine una solución general para £ > 311/2. 

(c) Ahora elija las constantes en la solución general 
de la parte (b) de modo que la solución de la 
parte (a) y la solución de la parte (b) coincidan, 
junto con sus primeras derivadas, en £ = 311/2. 
Esto nos da una función continuamente diferen- 
ciable que satisface la ecuación diferencial ex- 
cepto en 1 = 371/2. 

42. Vibraciones forzadas. Como se vio en la sección 
4.1, un resorte en vibración con amortiguamiento 
que recibe una fuerza externa se puede modelar 
mediante 


(15) my” + by" + ky = (1) : 


donde m > 0 es la masa del sistema de resorte, b > 0 
es la constante de amortiguamiento, k > O es la 
constante de resorte, g(1) es la fuerza sobre el siste- 
ma en el instante £, y y(t) es el desplazamiento del 
sistema de resorte desde el equilibrio en el instante 
t. Suponga que b? < 4mk. 


Y 
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(a) Determine la forma de la ecuación de movimiento 
para el sistema de resorte cuando g(t) = sen Bt 
hallando una solución general de la ecuación 
as). 

(b) Analice el comportamiento a largo plazo de este 
sistema. [Sugerencia: Considere lo que ocurre a 
la solución general obtenida en la parte (a) cuan- 
do t > +00]. 

43. Un sistema masa-resorte recibe una fuerza externa 
sinusoidal g(£) = 5 sen f. La masa es igual a 1, la 
constante de resorte es igual a 3 y el coeficiente de 
amortiguamiento es igual a 4. Si la masa se coloca 
inicialmente en y(0) = 1/2 y en reposo, es decir, 
y'(0) = 0, determine su ecuación de movimiento. 

44. Un sistema masa-resorte recibe una fuerza externa 
g(t) = 2 sen 31 + 10 cos 31. La masa es igual a 1, la 
constante de resorte es igual a 5 y el coeficiente de 
amortiguamiento es 2. Si la masa se coloca inicial- 
mente en y(0) = —1, con velocidad inicial y'(0) = 
5, determine su ecuación de movimiento. 

45. Topes. Con frecuencia se colocan topes en los ca- 
minos, como el que aparece en la figura 4.11, para 
evitar el exceso de velocidad. La figura sugiere que 
un modelo grueso del movimiento vertical y(t) de 
un auto que llega al tope con la velocidad V está da- 
do por 


yY()=0,  parat=-—L/2V , 
cos 22) para |+| < L/2V 
my” + ky = 
0 paraL/2V=<t. 


(La ausencia de un término de amortiguamiento in- 
dica que los amortiguadores del auto no están fun- 
cionando). 


0) 


Velocidad 


—_—> y 


cos(rx/L) 


x=-L/2 x=L/2 


Figura 4.11 Tope 


(a) Haga m = k= 1 y L = 7 por conveniencia y re- 
suelva este problema con valores iniciales. Por 
tanto, muestre que la fórmula para el movimien- 
to oscilatorio después que el auto ha pasado por 
el tope es y(t) = A sen t, donde la constante A 
depende de la velocidad V. 


IALLULO. 


VD/2/VO llo ragliia LI 


Capítulo 4 


[O] (b) Grafique la amplitud | A] de la solución y(t) de- 


terminada en la parte (a) contra la velocidad del 
auto V. Use la gráfica para estimar la velocidad 


Da 


Ecuaciones lineales de segundo orden 


47. Determine la(s) solución(es) de 


y” + 9y = 27c086t 
(si existe) que satisfaga las condiciones en la fronte- 


que produce la sacudida más violenta del ve- as 


hículo. 


46. Muestre que el problema con valores en la frontera 
y"+My=sent y(0)=0, y(m)=1, 
tiene solución si y sólo sil 4 +1, +2, +3,.... 


(a) y(0) =-1, y(7/6)=3 
(b) y(0)=-1, y(7/3)=5 
(e) y(0)=-1, y(7/3)= -1 


“TATÓ VARIACIÓN DE PARÁMETROS 


Hemos visto que el método de coeficientes indeterminados es un procedimiento sencillo pa- 
ra hallar una solución particular cuando la ecuación tiene coeficientes constantes y el térmi- 
no no homogéneo es de un tipo especial. Aquí presentamos un método más general, llamado 
variación de parámetros,' para hallar una solución particular. 

Considere la ecuación lineal no homogénea de segundo orden 


(1) ay" + by" + cy = gli) 


y sean Ly,(0, y (0) dos soluciones linealmente independientes para la ecuación homogénea 
correspondiente 


ay” +by+cy=0. 
Entonces sabemos que una solución general de esta ecuación homogénea está dada por 


2 y) = cul) + eya) , 


donde c, y c, son constantes. Para hallar una solución particular de la ecuación no homogé- 
nea, la estrategia de la variación de parámetros consiste en reemplazar las constantes en (2) 
por funciones de 1. Es decir, buscamos una solución de (1) de la forma'* 


BG) yo) = wuloyi(e) + vr (0yale) . 


Como hemos introducido dos funciones incógnitas v, (£) y vz(t), es razonable esperar 
que podamos imponer dos ecuaciones (requisitos) sobre estas funciones. Naturalmente, una 
de estas ecuaciones debe provenir de (1). Así, introducimos yp(t) dada por (3) en (1). Para 
realizar esto, primero debemos calcular y,'(t) y y,"(£). De (3) obtenemos 


y, = [ujy, + vaya) + (vu y, + uy) . 


Para simplificar los cálculos y evitar las derivadas de segundo orden para las incógnitas vy, 
v,, en la expresión para y imponemos la condición 


(4) Y y, + vy,=0. 
Así, la fórmula para y, se convierte en 


(5) Yp = UY] + VAYA, 


Nota histórica: El método variación de parámetros fue ideado por Joseph Lagrange en 1774. 


En el problema 36 de los ejercicios 2.3 desarrollamos este enfoque para ecuaciones lineales de primer orden. 
Debido al parecido entre las ecuaciones (2) y (3), esta técnica se conoce a veces como “variación de constantes”. 


E 
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y entonces 
(6) Yp = UY] + UY] + V2y2 + vay) 
Ahora, al sustituir y,, Y» y y» dadas por (3), (5) y (6) en (1) tenemos 
(7) g = ay; + dy, + Cy, 
=alujy] + uy” + v3y + 0,93) + b(viy] + vaya) + clv¡y, + vay) 
=alvjy] + vay) + urlay' + byj + cy1) + valay? + by? + cy») 
=alvjy| + vips) +0+0 


ya que y, y y, son soluciones de la ecuación homogénea. (7) se reduce a 
Est , o g 
(8) ¿de MaS 2 
En resumen, si podemos hallar v, y uv, que satisfagan (4) y (8), es decir, 


(9) yv + y2U> =0 , 


g 
, , , a 
J1U] + y2U)2 = e 


entonces y, dada por (3) será una solución particular de (1). Para determinar v, y uv», prime- 
ro resolvemos el sistema lineal (9) en términos de v; y vs . Usamos la regla de Cramer (véa- 
se Apéndice C) para obtener 


(1) = —gl1)y2(1) :(1) = g(e)y, (1) 


WI ab ono] + Y 


donde la expresión en corchetes del denominador (el Wronskiano) nunca se anula de acuerdo 
con el lema 1 de la sección 4.2. Al integrar estas ecuaciones obtenemos finalmente 


—8l0)y2(1) g(0)y(1) 


(0); 400) =| abro yk] * | aly(0ya(0— y (Oya(0)] 


Repasemos este procedimiento. 


r MÉTODO DE VARIACIÓN DE PARÁMETROS 


Para determinar una solución particular de ay” + by' + cy = g: 


dt. 


(a) Se hallan dos soluciones linealmente independientes Ly, (0), yo(1)) de la ecua- 
ción homogénea correspondiente y se considera 


yp(t) = wlo)yi(e) + va dyalo) - 
(b) Se determinan v; (1) y v,(t) resolviendo el sistema (9) en términos de v;(1) y 
va (1) y se integra. 
(c) Se sustituye v, (1) y v,(1) en la expresión para yp[t) y así obtener una solución 
particular. 


Por supuesto, en el paso (b) se pueden usar las fórmulas en (10), pero v¡(t) y v,(£) son 
tan fáciles de derivar que le recomendamos no memorizarlas. 


dá 
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EJEMPLO | Determinar una solución general en (—77/2, 7r/2) de 
aL) A a 
OT =taní . 
dae? 
SOLUCIÓN Observe que dos soluciones independientes de la ecuación homogénea y” + y = 0 son 


cos £ y sen f. Ahora hacemos 
(12) yp[t) = vi (t)cos t + u,(t)sen £ 
y, en relación con (9), resolvemos el sistema 
(cos 1)v (1) + (sen 1us() =0 , 
(—sen tu; (1) + (cos 1Jus(t) = tant, 
en términos de v;(1) y vs(1). Esto da 


vi(t) = —tantsent, 


vi(t) = tant cost = sent . 


Al integrar obtenemos 


2 
a _ _ | sen”t 
(13) vi (1) | tan £ sen 1 dt | a dt 


yA 2 
E con da = | cos: — sec 1)dt 


sent — In|sect+ tant] +C;, 


(14) va(1) = Pena = —=cost+C). 


Sólo necesitamos una solución particular, de modo que igualamos Cy y C, para simpli- 
ficar los cálculos. Luego, al sustituir v, (t) y v,(t) en (12), obtenemos 
yp[t) = (sent — In|sec 1 + tant|)cos t — costsent, 
lo que se simplifica como 
yp[t) = —(cos £) In|sec t + tant] . 


Podemos eliminar los símbolos de valor absoluto porque sect + tant = (1 + sen £)/ 
cos £>0 para 7/2 < 1 < 7/2. 

Recuerde que una solución general de una ecuación no homogénea está dada por la su- 
ma de una solución general de la ecuación homogénea y una solución particular. En conse- 
cuencia, una solución general de la ecuación (11) en el intervalo (—7/2, 7/2) es 


(5) y(t) = c, cost + c, sent — (cos £) In (sect + tant) . E 


Observe que en el ejemplo anterior, las constantes C, y C2 que aparecen en (13) y (14) 
se igualaron a cero. De retener estas constantes arbitrarias, el efecto final sería sumar C; 
cos £ + C, sen £ a (15), lo que es claramente redundante. 


E 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


AS HH) 
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Determinar una solución particular en(—1r/2, 7r/2) de 


By 
(16) E A E 


Si usamos g(t) = tan t + 3£ — 1, el procedimiento de variación de parámetros nos lleva a 
una solución. Pero en este caso es más sencillo analizar por separado las ecuaciones 


a 
a = tan 3 
ES 

(18) a 

EA 


y luego usar el principio de superposición (teorema 3, página 185). 
En el ejemplo 1 vimos que 
y¿(1) = —(cost) In(sec £ + tan 1) 


es una solución particular de la ecuación (17). Para la ecuación (18), podemos aplicar el mé- 
todo de coeficientes indeterminados. Al buscar una solución de (18) de la forma y,(t) = At 
+ B, obtenemos rápidamente 


y, (t) =3t=1. 
Por último, aplicamos el principio de superposición para obtener 
yp[t) = yg(t) + y, (1) 
= —(cos 1) In (sect + tan £) + 31 — 1 


como solución particular de la ecuación (16). Mi 


Observe que no podríamos resolver el ejemplo 1 mediante el método de coeficientes in- 
determinados por la no homogeneidad de tan £ . En el capítulo 6 veremos que otra ventaja 
importante del método de variación de parámetros es su aplicabilidad a las ecuaciones cu- 
yos coeficientes son funciones de f. 


En los problemas 1-10, determine una solución general 8. y” +9y= sec*(31) 9. y” +4y = esc*(21) 


de la ecuación diferencial usando el método de varia- 


ción de parámetros. 


1. y” + 4y = tan 21 


10. y" +4y +4y=e “In: 


2. y” +y= sect En los problemas 11-18, determine una solución general 


3. 2x" —2x" -4x=2e" 4, y"—y=21+4 de la ecuación diferencial. 


5. y” -2y+y=t 
7. y"(0) + 16y(0) = 


Teto 6. y" +2y+y=e* 11, y” + y = tan?s 


sec 40 
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Si y,(£), y2(t) son soluciones de la ecuación homo- 
génea correspondiente, linealmente independientes 
en un intervalo / y a(t) 4 O en [, entonces (19) tie- 
ne una solución particular de la forma (3), donde v/, 
uv, quedan determinadas nuevamente por las ecua- 
ciones (9), aunque reemplazando la constante a por 
la función a(t). 
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12. y" +y= tant + e% —1 
13. v” + 4u = sec*(21) 
14. y"(0) + y(0) = sec? 9 
15. y" +y=3sect-12+1 
16. y” + 5y' + 6y = 181? 
17. E E 2y = tan 2f E 
2 2 


18. 


A 19. 


20. 


dl pas 6y' + 9y = p03p3 
Exprese la solución al problema con valores ini- 
ciales 


usando integrales definidas. Use la integración nu- 
mérica (Apéndice B) para aproximar las integrales y 
determine una aproximación de y(2) con dos cifras 
decimales. 
Use el método de variación de parámetros para mos- 
trar que 

t 


y(t) =c,cost + c, sent + [7 sen(t — s) ds 
0 


es una solución general de la ecuación diferencial 
a AE 
donde f(t) es una función continua en (—oo, 00). 


[Sugerencia: Use la identidad trigonométrica sen(t 
— $) = sen tcos s — sen s cos f.] 


Ecuaciones con coeficientes variables. El método 
de variación de parámetros también se aplica a ecua- 
ciones con coeficientes variables de la forma 


19 — aldy” + b(0y' + c(dy = gl0) . 


En los problemas 21-24, determine una solución par- 
ticular de la ecuación con coeficientes variables dado 
que y, y, son soluciones linealmente independientes de 
la ecuación homogénea correspondiente para t > 0. 


21.19” -(1+1)y +y=82; 


y=e y=t+1 


22. 1?y" —4ty +6y=P+1; 
nN=P, y =P 

23. 1y" + (51 — 1)y" =5y=fPe "; 
SS ma 


24. ty" + (1 — 21)y' + (1-— 1)y =te' ; 
y=e, y =e' Int 


25. La ecuación de Bessel de orden un medio, 


Py) orto + (e 4) 0 


tiene dos soluciones linealmente independientes, 


y1(x) =x 1 cos x y yol(x) =x 'Psenx. 


Determine una solución general de la ecuación no 
homogénea 


4.7 CONSIDERACIONES CUALITATIVAS PARA 
ECUACIONES CON COEFICIENTES VARIABLES 
Y ECUACIONES NO LINEALES 


En esta sección analizamos algunas ecuaciones lineales de segundo orden con coeficientes 
variables y algunas ecuaciones no lineales. Primero mostraremos unos cuantos ejemplos pa- 
ra ilustrar las profundas diferencias que pueden ocurrir. Luego mostraremos cómo la analo- 
gía con el oscilador masa-resorte, discutida en la sección 4.1, puede aprovecharse para 
predecir algunas de las características cualitativas de ecuaciones más complicadas. 


E 


Sección 4.7 


Consideraciones cualitativas para ecuaciones con coeficientes variables y... 197 


Para comenzar, veamos una ecuación lineal con coeficientes constantes, una ecuación 
lineal con coeficientes variables y dos ecuaciones no lineales. 


(a) La ecuación 
(1) 3y"” +2y' +4y=0 


es lineal, homogénea con coeficientes constantes. Sabemos todo sobre estas ecua- 
ciones; las soluciones son, en el peor de los casos, productos de polinomios por 
exponenciales por sinusoides en f, y se pueden encontrar soluciones únicas para 
cualesquiera datos prescritos y(a), y'(a) en cualquier instante £ = a. Tiene la pro- 
piedad de superposición: Si y,(t) y y,(£) son soluciones, también lo es y(t) = 


c1y1(t) + caya(t). 


(b) La ecuación 
(2) (1-éy-2ty+2y=0 


también tiene la propiedad de superposición, como se ve fácilmente. La ecuación 
(2) es una ecuación lineal con coeficientes variables. Es un caso particular de la 
ecuación de Legendre (1 — 2)y” — 2ty' + Ay =0, la cual surge en el análisis 
de fenómenos de onda y difusión en coordenadas esféricas. 


(c) Las ecuaciones 
O  y"-67=0, 
4 y -2Ay-P=0 


no comparten la propiedad de superposición debido a los términos con el cuadrado y 
la raíz cúbica de y (por ejemplo el término cuadrático y? no se reduce a y? + y3) 
Son ecuaciones no lineales.* 

Las soluciones de las ecuaciones lineales con coeficientes variables son más complica- 
das que las de las ecuaciones con coeficientes constantes. Por lo general, se hallan median- 
te laboriosas técnicas con series de potencias, como veremos en el capítulo 8. La ecuación 
de Legendre (2) tiene una solución sencilla, y,(t) = t, como puede verse fácilmente median- 
te un cálculo mental. Su segunda solución linealmente independiente para —1 <1< 1 se to- 
ma por lo general como 


(5) pt0= mE) — 1. 


Observe en particular el comportamiento cerca de £ = +1; ¡ninguna de las soluciones de 
nuestras ecuaciones con coeficientes constantes divergía a un punto finito! 

Podríamos haber anticipado el comportamiento problemático para la ecuación de Le- 
gendre en t = +1 de haberla escrito como 


2ty" — 2y 
6 mM 
(6) y A 


+ Aunque el término cuadrático y? convierte a la ecuación (3) en no lineal, la aparición de 1? en (2) no impide su li- 
nealidad (en y). 


IALLULO. U/2/VUO llo ragliia L0 ; > 


198 Capítulo 4 Ecuaciones lineales de segundo orden 


Esta forma muestra claramente que la segunda derivada “explota” en, digamos, £ = 1, a me- 

nos que y'(1) y y(1) sean iguales [llevando la fracción en (6) a la forma indeterminada 0/0]. 

De hecho, para nuestra solución bien comportada y, (£) = t, tenemos que y, (1) = y (1) = 1. 
Es fácil generalizar lo anterior: Una ecuación con coeficientes variables 


azlt)y” + ayle)y” + agli)y =0 


no garantiza el tener una solución que cumpla con datos iniciales especificados en forma ar- 
bitraria y(a), y'(a) en t = a si el punto a es un cero del coeficiente principal az(£). Tales 
puntos se identifican con mayor precisión como “puntos singulares” en el capítulo 8. 

No existen procedimientos generales para resolver ecuaciones no lineales. Sin embar- 
go, el siguiente lema es muy útil en ciertas situaciones, como las ecuaciones (3) y (4). 
Tiene una interpretación física en extremo significativa, que exploraremos en el proyecto E 
del capítulo 5; por ahora sólo ofreceremos la tentación al lector mediante un nombre su- 
gerente. 


EL LEMA DE LA INTEGRAL DE LA ENERGÍA 


Lema 3. Sea y(£) una solución de la ecuación diferencial 


(7) y” =£0) 


donde f(y) es una función continua que no depende de y” ni de la variable inde- 
pendiente £. Sea F(y) una integral indefinida de f(y); es decir, 


Entonces la cantidad 


6 E0=3y0?-F(v() 


es constante, esto es, 


(9) El) =0. 


Demostración. Esto es inmediato; insertamos (8), derivamos y aplicamos la ecua- 
ción diferencial (7): 


_1 27 dF , 
29 dy 

= y [y” — £()] 

=0.M 
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SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 
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Como resultado, una ecuación de la forma (7) se puede reducir a 
(10. UY=F0)=KE, 


para cierta constante K, que es equivalente a la ecuación separable de primer orden 


dy 

—==+ 

q = EV2|F(y) + K] 

con la solución implícita a dos parámetros (sección 2.2) 
dy 


a La nd 


Usaremos la fórmula (11) para ilustrar algunas características excepcionales de las 
ecuaciones no lineales. 


(11) 


Aplicar el lema de la integral de la energía para explorar las soluciones de la ecuación no li- 
neal y” = 6y?, dada en (3). 


Como 6y? = 0, la forma de solución (11) se convierte en 


dy 


da Las + K] 


Para simplificar los cálculos consideramos el signo positivo en las soluciones, con K = 0. 
1éS ES 
Entonces vemos que 1 = $ y WP dy =-y"P +c,0 


14)  yY)=(c-1)?, 


para cualquier valor de la constante c. 

Es claro que esta ecuación es un enigma; las soluciones pueden explotar en £ =1, ft = 
2,t = 7r o en cualquier otro lugar; además, ¡la ecuación 3 no proporciona pistas de por qué 
esto debe ocurrir! Por otro lado, hemos encontrado una familia infinita de soluciones lineal- 
mente independientes por pares (en vez de las dos esperadas). Aun así no podemos formar 
con ellas una solución que satisfaga (por ejemplo) y(0) = 1, y'(0) = 3; todas nuestras solu- 
ciones (12) cumplen que y”(0) = 2y(0)? y la ausencia de un principio de superposición evi- 
ta el uso de combinaciones lineales c¡y,(t) + c2y2(£). ME 


+ce 


Aplicar el lema de la integral de la energía para explorar las soluciones de la ecuación no li- 
neal y” = 24y!%, dada en (4). 


Como 24y!%P = 28, la fórmula (11) da 
dy 


— La + K] 


De nuevo consideramos el signo positivo y nos enfocamos en soluciones con K = 0. Lue- 
go vemos que f = ye /2 + c. En particular, y, (1) = 8 es una solución y satisface las con- 
diciones iniciales y(0) = 0, y'(0) = 0. Pero observe que y2(£) + O también es solución de 
(4) ¡y satisface las mismas condiciones iniciales! Por tanto, la característica de unicidad, ga- 


Cc. 


dá 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


rantizada para ecuaciones lineales con coeficientes constantes por el teorema 1 de la sección 
4.2, puede fallar en el caso no lineal. 


Así, estos ejemplos han demostrado algunas violaciones a las propiedades de existencia 
y unicidad (al igual que el “ser finitas”) que aparecían en el caso de coeficientes constantes. 
No debe sorprendernos entonces que las técnicas de solución para las ecuaciones con coefi- 
cientes variables y no lineales de segundo orden sean más complicadas, si existen. Recuer- 
de, sin embargo, que en la sección 4.3 vimos que nuestra familiaridad con la ecuación del 
oscilador masa-resorte 


(13) Fexterna = [inercia ]y” + [amortiguamiento | y” + [rigidez ]y 
= my” + by' + ky 


nos ayudó a hacer una idea de las características cualitativas de las soluciones de otras ecua- 
ciones con coeficientes constantes. (Véase la figura 4.1, página 152). Llevando a otro nivel 
estas analogías, también podemos anticipar algunas características de las soluciones en los 
casos de coeficientes variables y no lineales. Una de las ecuaciones diferenciales lineales de 
segundo orden con coeficientes variables más sencillas es 


(14) y" +ty=0. 


Usar la analogía masa-resorte para predecir la naturaleza de la solución a la ecuación (14) 
para 1 > 0, 


Al comparar (13) con (14), vemos que la segunda ecuación describe un oscilador masa-re- 
sorte, donde la rigidez del resorte “k” varía con el tiempo; de hecho, se vuelve cada vez más 
rígido al transcurrir el tiempo [“k” = t en la ecuación (14)]. Así, desde el punto de vista fí- 
sico, es de esperar que haya oscilaciones cuya frecuencia aumente con el tiempo, mientras 
que la amplitud de las oscilaciones disminuye (debido a que el resorte es cada vez más difí- 
cil de estirar). Obtenida mediante cálculos numéricos, la solución de la figura 4.12 exhibe 
precisamente este comportamiento. 


y 


Figura 4.12 Solución de la ecuación (14) 


Observación. Los esquemas para el cálculo numérico de las soluciones a ecuaciones de 
segundo orden aparecerán en la sección 5.3. Si se dispone de tales esquemas, ¿por qué el 
análisis cualitativo desarrollado en esta sección? La respuesta es que los métodos numéricos 
sólo proporcionan aproximaciones de las soluciones a problemas con valores iniciales y su 
exactitud puede ser difícil de predecir (en especial para las ecuaciones no lineales). Por 


ar 
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ejemplo, los métodos numéricos suelen ser ineficaces cerca de puntos singulares o en los gran- 
des intervalos necesarios para estudiar el comportamiento asintótico. En este punto, los 
argumentos cualitativos pueden revelar lo razonable de la solución numérica. 


Es fácil verificar (problema 1) que si y(£) es una solución de la ecuación de Airy 
(15) y” =1y=0, 


entonces y(—f) resuelve y” + ty = 0, de modo que las “funciones de Airy” exhiben el com- 
portamiento que se muestra en la figura 4.12 para tiempos negativos. Para t positiva, la ecua- 
ción de Airy tiene una rigidez negativa “k” = —f, cuya magnitud aumenta con el tiempo. 
Como observamos en la sección 4.3, la rigidez negativa tiende a reforzar y no a oponerse a 
los desplazamientos, de modo que las soluciones y(t) crecen rápidamente con el tiempo 
(positivo). La solución conocida como la función de Airy del segundo tipo Bi(£), que apa- 
rece en la figura 4.13, se comporta conforme a lo esperado. 


Bi(0) 


Aí(t) 


Figura 4.13 Funciones de Airy 


En la sección 4.3 señalamos también que los sistemas masa-resorte con rigidez del re- 
sorte negativa pueden tener soluciones aisladas acotadas si el desplazamiento y(0) y la ve- 
locidad y'(0) iniciales se eligen precisamente para contraatacar la fuerza repulsiva del 
resorte. La función de Airy del primer tipo Ai(£), que también aparece en la figura 4.13, es 
tal solución del “resorte de Airy”; la velocidad inicial dirigida hacia dentro es apenas la ade- 
cuada para superar el empuje hacia afuera del resorte cada vez más rígido, y la masa tiende 
a un estado de equilibrio delicado y(t) = 0. 


Ahora veamos la ecuación de Bessel, que surge del análisis de fenómenos de ondas o 
difusión en coordenadas cilíndricas. La ecuación de Bessel de orden n se escribe 


n 


” 1, E 
(16) y + Pad + (1 y =0. 


Es claro que hay irregularidades en £ = O, análogas a aquellas en £ = +1 para la ecuación 
de Legendre (2); en el capítulo 8 estudiaremos esto con detalle. 


Aplicar la analogía masa-resorte para predecir características cualitativas de las soluciones 
a la ecuación de Bessel para £ > 0. 


E 
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SOLUCIÓN 


EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 


Al comparar (16) con el paradigma (13), observamos que: 


+ la inercia “m” = 1 se fija en la unidad. 
* existe un amortiguamiento positivo (“b” = 1/1), aunque se debilita con el tiempo; y 
+ la rigidez (“k” =1-— n?/f) es positiva cuando £ > n y tiende a 1 cuando 1 > +00. 


Así, es de esperar que las soluciones oscilen con amplitudes que disminuyen lentamente 
(debido al amortiguamiento) y la frecuencia de la oscilación debe asentarse en un valor 
constante (dado por Vk/m = 1 radián por unidad de tiempo, de acuerdo con los procedi- 
mientos de la sección 4.3). Las gráficas de las funciones de Bessel J,(£) y Y,(t) del primer y 
segundo tipo de orden n = 5 ejemplifican estas predicciones cualitativas; véase la figura 4.14. 


El efecto de las singularidades en el coeficiente en £= 0 se manifiesta en la gráfica de Y /a(1). 
Mn 


0) 


Yp(0 


Figura 4.14 Funciones de Bessel 


Aunque la mayoría de las funciones de Bessel deben calcularse con métodos de series 
de potencias, si el orden n es la mitad de un entero, entonces J,(t) y Y, (t) tienen expresiones 
explícitas. De hecho, J 1/2(2) = VE sen 1 y Y; 1p2(0) == VE cos £. Usted puede verificar di- 
rectamente que estas funciones resuelven la ecuación (16). 


Dar un análisis cualitativo de la ecuación de Bessel modificada de orden n: 


n 


” 1, 3 
1d) Yy+y -( y 0. 


Esta ecuación también exhibe una masa unitaria y un amortiguamiento positivo decrecien- 
te. Sin embargo, la rigidez converge ahora a menos uno. Esperamos entonces que las solu- 
ciones típicas diverjan cuando t > + oo. La función de Bessel modificada del primer tipo 
1, (t) de orden n = 2 que aparece en la figura 4.15 sigue esta predicción, mientras que la fun- 
ción de Bessel modificada del segundo tipo K,(t) de orden n = 2 que aparece en la figura 
4.15 exhibe el mismo tipo de equilibrio entre la posición y la velocidad inicial que teníamos 
para la función de Airy Ai(t). De nuevo, es evidente el efecto de la singularidad en t = 0. Mi 


ar 
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KA0 Lt) 


Figura 4.15 Funciones de Bessel modificadas 


Usar el modelo masa-resorte para predecir características cualitativas de las soluciones a la 
ecuación de Duffing no lineal 


(18) y+y+y=y"+(14+y)y=0. 


Aunque la ecuación (18) es no lineal, puede compararse con el paradigma (13) si pensamos 
en una masa unitaria, sin amortiguamiento y una rigidez (positiva) “k” = 1 + y?, que au- 
menta cuando el desplazamiento y crece. (Este efecto de rigidez creciente aparece en cier- 
tos colchones por razones terapéuticas).* Tal resorte es cada vez más rígido cuando la masa 
se aleja, aunque regresa a su valor original cuando la masa regresa. Estas excursiones de 
gran amplitud deben oscilar más rápido que las de baja amplitud, y las formas sinusoidales 
en las gráficas de y(t) deben “pellizcarse” en sus picos. Estas predicciones cualitativas se 
muestran en las soluciones numéricas de la figura 4.16. m 


>= 


—Í 


Figura 4.16 Gráficas solución de la ecuación de Duffing 


La fascinante ecuación de van der Pol 
19)  y-(1-y)y+y=0 


surgió en el estudio de las oscilaciones eléctricas observadas en los tubos de vacío. 


“Los editores opinaron que es mejor dejar a la imaginación las gráficas de las oscilaciones en un colchón tera- 
péutico. 
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EJEMPLO 8 


SOLUCIÓN 


Predecir el comportamiento de las soluciones a la ecuación (19) usando el modelo masa-re- 
sorte. 


Al comparar con el paradigma (13), observamos una masa y rigidez unitarias, amortigua- 
miento positivo [“b” = — (1 — y?)] cuando |y(9)| < 1. Así, la fricción amortigua los movi- 
mientos de alta amplitud pero energiza las oscilaciones pequeñas. El resultado es que todas 
las soluciones (no nulas) tienden a un ciclo límite tal que la fricción sufrida cuando | y(£)| > 1 
se compensa con el empuje de fricción negativa cuando |y(£)| < 1. La figura 4.17, generada 
por computadora, muestra la convergencia al ciclo límite para algunas soluciones a la ecua- 
ción de van der Pol. Mi 


E 


Figura 4.17 Soluciones a la ecuación de van der Pol Figura 4.18 Un péndulo 


Por último, consideremos el movimiento del péndulo que aparece en la figura 4.18. Es- 
te movimiento se mide mediante el ángulo 0(t) que forma el péndulo en el instante £ con la 
recta vertical que pasa por O. Como muestra el diagrama, la componente de gravedad, que 
ejerce una torca sobre el péndulo y por ende acelera la velocidad angular d0/dt, está dada 
por —mg sen 6. En consecuencia, el análogo rotacional de la segunda ley de Newton, torca 
igual a la razón de cambio del momento angular, indica (véase el problema 7) 


(20) mt?0" = —fmgsenó , 
o bien 


QDD  m0"+ má senó=0. 


Dar un análisis cualitativo del movimiento del péndulo. 
Si escribimos (21) como 


mg senó 


m0" += 


0=0 


y comparamos con el paradigma (13), vemos una masa fija m, amortiguamiento nulo y una 
rigidez dada por 


mg sen O 


== 
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La gráfica de esta rigidez aparece en la figura 4.19, donde vemos que los movimientos de 
baja amplitud son controlados por una rigidez de resorte casi constante e igual a mg/£, las 
consideraciones de la sección 4.3 dictan la conocida fórmula 


mg sen0 
A 


L 68 


mg/l 


0 


Figura 4.19 "Rigidez" del péndulo 


para la frecuencia angular de las oscilaciones casi sinusoidales. Véase la figura 4.20, que 
compara una solución de la ecuación (21) generada por computadora con la solución de la 
ecuación con rigidez constante con las mismas condiciones iniciales.? 

Sin embargo, para movimientos mayores, la rigidez decreciente distorsiona la na- 
turaleza sinusoidal de la gráfica de 0(t) y reduce la frecuencia. Esto es evidente en la fi- 


gura 4.21. 
0 Rigidez exacta 0 
, / 
6 an rad | 
t 
—Í 
Rigidez constante 
Figura 4.20 Movimiento del péndulo con baja amplitud Figura 4.21 Movimiento del péndulo con alta amplitud 


Por último, si el movimiento tiene tanta energía que O alcanza el valor 77, la rigidez cam- 
bia de signo e incita al desplazamiento; el péndulo pasa el ápice y aumenta su velocidad al 
caer; este movimiento giratorio se repite en forma continua. Véase la figura 4.22 en la pági- 
na 206. M 


TEsta última se identifica como la ecuación linealizada en el proyecto D. 


E 
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Figura 4.22 Movimiento del péndulo con gran amplitud 


El cálculo de las soluciones a la ecuaciones de Legendre, Bessel y Airy y el análisis de 
las ecuaciones no lineales de Duffing, van der Pol y el péndulo, constituyeron un reto para 
muchos de los grandes matemáticos del pasado. Así, es gratificante observar que el análisis 
cualitativo aquí desarrollado descubre sus principales características. 


Muestre que si y(1) satisface y” — ty = 0, entonces 
y(—1) satisface y” + ty =0. 


. Use el paradigma (13). ¿Cuáles son la inercia, 


el amortiguamiento y la rigidez en la ecuación 
y” — 6y? = 0? Si y > 0, ¿cuál es el signo de la 
“constante de rigidez”? ¿Su respuesta ayuda a ex- 
plicar el comportamiento de fuga de las soluciones 
y(0) = 1(c — 1? 


. Trate de predecir las características cualitativas de la 


solución a y” — 6y? = 0 que satisface las condicio- 
nes iniciales y(0) = —1, y'(0) = —1. Compare con la 
figura 4.23, generada por computadora. [Sugeren- 
cia: Analice el signo de la rigidez del resorte]. 


1 


Figura 4.23 Solución para el problema 3 


. Ecuación del péndulo. 


4. Muestre que las tres soluciones 1/(1 — y, 1Q— 1? 


y 11(3 — 1? de y” — 6y? = 0 son linealmente inde- 
pendientes en (— 1,1). (Véase el problema 39 de los 
ejercicios 4.2, página 166). 


. (a) Use el lema de la integral de la energía para de- 


ducir la familia de soluciones y(+) = 1/(t —c)a 
la ecuación y” = 2y?. 

(b) Para c + 0, muestre que estas soluciones son li- 
nealmente independientes por parejas, para dis- 
tintos valores de c en un intervalo adecuado en 
torno de £ = 0. 

(c) Muestre que ninguna de estas soluciones satisfa- 
ce las condiciones iniciales y(0) = 1, y'(0) = 2. 


. Use el lema de la integral de la energía para mos- 


trar que los movimientos del oscilador masa-resorte 
libre sin amortiguamiento my” + ky = O cumplen 


m(y'? + ky? = constante . 


Para deducir la ecuación 
del péndulo (21), realice los pasos siguientes. 


(a) El momento angular de la masa del péndulo m 
medido en torno del soporte O de la figura 4.18 
en la página 204 está dado por el producto de la 
longitud del "brazo de palanca” £ y el compo- 
nente del momento vectorial mv perpendicular 


10. 


11. 


Sección 4.7 


al brazo de la palanca. Muestre que esto da co- 
mo resultado 


momento angular = met , 
(b) La torca producida por la gravedad es igual al 
producto de la longitud del brazo de palanca £ 
por la componente de la fuerza (vectorial) de 
gravedad mg perpendicular al brazo de palanca. 
Muestre que esto implica 
torca = —fmg senO . 
(c) Ahora use la ley de Newton para el movimien- 
to rotacional y deduzca la ecuación del péndu- 
lo (20). 


. Use el lema de la integral de la energía para mostrar 


que los movimientos del péndulo cumplen 


Y 2 
e ó cos O = constante . 


. Use el resultado del problema 8 para determinar el 


valor de 6'(0), la velocidad inicial que debe impartir- 
se a un péndulo en reposo, para que éste tienda (pe- 
ro no cruce) el ápice de su movimiento. Haga fl = g. 
Use el resultado del problema 8 para demostrar que 
si el péndulo de la figura 4.18 se libera desde el re- 
poso con un ángulo «4,0 < a < 7, entonces 
10(1)| = a a para toda 1. [Sugerencia: Las condicio- 
nes iniciales son 0(0) = a, 6'(0) = 0; muestre que 
la constante del problema 8 es igual a —(g/€) cos a]. 
Use la analogía masa-resorte para explicar la natura- 
leza cualitativa de las soluciones de la ecuación de 
Rayleigh 


2) y -[1- (y ly +y=0 
que aparecen en las figuras 4.24 y 4.25. 


Figura 4.24 Solución de la 
ecuación de Rayleigh 


A 
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Figura 4.25 Solución de la 
ecuación de Rayleigh 


Verifique que la función y,(£) en la ecuación (5) re- 
suelve la ecuación de Legendre (2). 

La figura 4.26 de la página 208 contiene las gráficas 
de soluciones a las ecuaciones de Duffing, Airy y 
van der Pol. Trate de relacionar la solución con la 
ecuación. 

Verifique que las fórmulas para las funciones de 
Bessel J¡ /2(0), Y¡/2(1) realmente resuelven la ecua- 
ción (16). 

Use la analogía con el oscilador masa-resorte para 
decidir si todas las soluciones de las siguientes ecua- 
ciones diferenciales permanecen acotadas cuando 
Í—> +00. 


(a) y” +fPy=0 (b) y” = Py =0 

(y +y= (d) y" +y=0 

(e) y” + (4 + 2cos £)y = 0 (ec. de Mathieu) 
Ey Ey=S0 py —yS0 
Use el lema de la integral de la energía para mostrar 
que toda solución de la ecuación de Duffing (18) 
permanece acotada; es decir, que | y(1)] < M para 
cierta M. [Sugerencia: Justifique primero que y?/2 
+ y*/4 < K para alguna K]. 

Día del juicio final. La Tierra gira en torno del Sol 
en una órbita casi circular con radio r = a, comple- 
tando una vuelta en el tiempo T = 2ar(a? / GM)! 4d 
que es un año terrestre; aquí, M es la masa del Sol y 
G es la constante de gravitación universal. La fuer- 
za gravitacional del Sol sobre la Tierra está dada por 
GMm/r?, donde m es la masa de la Tierra. Por lo 
tanto, si la Tierra “se detuviese”, perdiendo su velo- 
cidad orbital, seguiría una línea recta hacia el Sol, de 
acuerdo con la segunda ley de Newton: 


dir _ _ GMm 


m 
de y? 


ILLULO. OD/2/VUO llo zu Erayllila vo ; > 


208 Capítulo 4 Ecuaciones lineales de segundo orden 
Si esta catástrofe ocurre, ¿qué fracción del año nor- ma de la integral de la energía y las condiciones ini- 
mal T tardaría la Tierra en estrellarse contra el Sol ciales r(0) = a, r'(0) = 0]. 


(es decir, en alcanzar r = 0)? [Sugerencia: Use el le- 


_ 


(a) (b) 


(c) 


Figura 4.26 Gráficas solución para el problema 13 


MITTTATS UNA MIRADA DE CERCA A LAS VIBRACIONES 
MECÁNICAS LIBRES 


En esta sección regresamos al sistema masa-resorte de la figura 4.1 (página 152) y analiza- 
remos su movimiento con más detalle. La ecuación que lo describe es 


d? d 
(1 Pes = [ inercia] + [ amortiguamiento | a =E [ rigidez ] y 
Í 


= my” + by' +ky . 
Nos centraremos en un caso sencillo, cuando b = 0 y Foxterna = O, llamado el caso libre 
sin amortiguamiento. Entonces, la ecuación (1) se reduce a 
d?y 


0. 


+ ky=0 


y, al dividir entre m, se tiene 


(3) _+oy=0, 
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donde w = Vk/m. La ecuación auxiliar asociada a (3) es 1? + w? = 0, que tiene raíces com- 
plejas conjugadas + «wi. Por tanto, una solución general de (3) es 


(4) y(t) = C¡ cos wt + C, sen of . 
Podemos expresar y(t) en la forma más conveniente 


(5) y(t) = A seníowt + p) , 
con A = 0, haciendo C; = A sen Q y C) = A cos dp. Es decir, 


Asen(wt + q) = Acos wt sen + A sen wt cos y 


= C¡ cos wtf + C, sen wf . 


Al despejar A y f en términos de C y C, se tiene 
C 
(6)  A=VCÍ+C3 y tanp=¿, 
2 


donde el cuadrante en que se encuentra «p queda determinado por los signos de C, y C,. Es- 
to se debe a que sen d tiene el mismo signo que C; (sen $ = C¡/A) y cos q tiene el mismo 
signo que C, (cos $ = C,/A). Por ejemplo, si C¿ > 0 y C, < 0, entonces d está en el se- 
gundo cuadrante. (Observe que en particular H no es simplemente el arco tangente de C¡/C>, 
que estaría en el cuarto cuadrante). 

Es evidente de (5) que, como dijimos en la sección 4.1, el movimiento de una masa 
en un sistema libre sin amortiguamiento no es más que una onda sinusoidal, o lo que se 
llama un movimiento armónico simple. (Véase la figura 4.27). La constante A es la ampli- 
tud del movimiento y ¿ es el ángulo fase. El movimiento es periódico con periodo 277/w, 
y frecuencia natural w/27r, donde w = Vk/m. El periodo se mide en unidades de tiempo y 
la frecuencia natural en periodos (o ciclos) por unidad de tiempo. La constante w es la fre- 
cuencia angular para la función seno en (5) y se mide en radianes por unidad de tiempo. 
En resumen: 


frecuencia angular = w = Vk/m  (radianes/segundo) 


frecuencia natural = w/27  ciclos/segundo) 


periodo = 271/w4 (segundo) 


Periodo 
27r/4 


Periodo 
2r/w 


-plw 


Figura 4.27 Movimiento armónico simple con vibraciones libres sin amortiguamiento 
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Observe que la amplitud y el ángulo fase dependen de las constantes C| y C2, que a su 
vez quedan determinadas por la posición y velocidad iniciales de la masa. Sin embargo, el 
periodo y la frecuencia dependen sólo de k y m y no de las condiciones iniciales. 


Se fija una masa de 1/8 kg a un resorte con rigidez k = 16 N/m, como se muestra en la fi- 
gura 4.1. La masa se desplaza 1/2 m a la derecha del punto de equilibrio y luego se le im- 


parte una velocidad hacia afuera (hacia la derecha) de va m/seg. Despreciando cualesquie- 
ra fuerzas de amortiguamiento o externas que puedan estar presentes, determinar la ecuación 
de movimiento de la masa, junto con su amplitud, periodo y frecuencia natural. ¿Después de 
cuánto tiempo pasa la masa por el punto de equilibrio? 


Como tenemos un caso de vibración libre sin amortiguamiento, la ecuación de movimiento 
es (3). Así, vemos que la frecuencia angular es 


| k ¡16 
w A 1/8 8V2 rad /seg . 


Al sustituir este valor de w en (4) se tiene 
(7) y(1) = C; cos(8V21) + C) sen(8V21) ? 


Ahora usamos las condiciones iniciales y(0) = 1/2 m y y'(0) = va m/seg, para hallar C; 
y C, en (7). Es decir, 


1/2 =y(0)=C,, 


V2 =y'(0) =8V2C, , 


de modo que C, = 1/2 y C, = 1/8. Por tanto, la ecuación de movimiento de la masa es 


(S) y(1) = > cos(8V27 + Ln(8 21) . 


8 


Para expresar y(t) en la forma alternativa (5), hacemos 


AVI Va, 
ME 
biela 20 TES 


Como C; y C, son ambos positivos, «p está en el primer cuadrante, de modo que p = arctan 
4 = 1.326. Por tanto, 


(9) y(1) = M7 sen(8V21 + $) y 


8 
Así, la amplitud A es V17/ 8m, y el ángulo fase f es aproximadamente 1.326 radianes. El 


periodo es P=21/w = 27/(8V2) = V21/8 segundos, y la frecuencia natural es 1/P = 


8/ (V2r) ciclos por segundo. 
Por último, para determinar el momento en que la masa pasará por la posición de equi- 
librio, y = 0, debemos resolver la ecuación trigonométrica 


(0)  y(1)= VI son(8 2: +4) =0 


E 


A 
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en términos de £. La ecuación (10) se satisface siempre que 


nr —qQ nar — 1.326 


8V2 a 


donde n es entero. Al hacer n = 1 en (11) determinamos el primer instante f en que la masa 
cruza la posición de equilibrio: 


(1D) 8W2t+ó=n"r o t= 


Por supuesto, en la mayoría de las aplicaciones del análisis de vibraciones existe cierto 
tipo de fuerza de fricción o de amortiguamiento que afecta las vibraciones. Esta fuerza pue- 
de deberse a algún componente del sistema, como un amortiguador en un auto, o bien un 
medio que rodea al sistema, como el aire o algún líquido. Ahora estudiaremos los efectos del 
amortiguamiento sobre las vibraciones libres, de modo que la ecuación (2) se generaliza a 


(12) O o 
m—> a =0. 
de a * 


La ecuación auxiliar asociada a (12) es 
(13) m?i+b+k=0, 


y sus raíces son 


- 2-_ 
Y 4mk _ bo. EA dm 


2m = 2m 


(14) 


Como vimos en las secciones 4.2 y 4.3, la forma de la solución a (12) depende de la na- 
turaleza de estas raíces y, en particular, del discriminante b? — 4mk. 
Movimiento subamortiguado u oscilatorio (b? < 4mk) 


Cuando b? < 4mk, el discriminante b? — 4mk es negativo y existen dos raíces complejas 
conjugadas de la ecuación auxiliar (13). Estas raíces son «* + ¿8, donde 


(15  a= A pls 


22m” 2m 
Por tanto, una solución general de (12) es 
(16)  y(1) = e“(C, cos Bt + C, sen Bi) . 


Como en el caso del movimiento armónico simple, podemos expresar y(t) en la forma 
alternativa 


(17) y(t) = Ae” sen(Bt + dp), 


donde A= VCÍ + C] y tan d = C¡/C,. Ahora es evidente que y(1) es el producto de un 
factor de amortiguamiento exponencial, 


Aet = Ae —(0/2m)1 ; 


y un factor sinusoidal sen(8Bt + q), que produce el movimiento oscilatorio. Debido a que el 
factor seno varía entre —1 y 1 con periodo 277/f, la solución y(1) varía entre —Ae* y Ae” 


E 
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con cuasiperiodo P = 277/8 = 4m1/VW4mk — b? y cuasifrecuencia 1/P. Además, como 
b y m son positivos, a = —68/2m es negativo, de modo que el factor exponencial tiende a 
cero cuando £ > +00. En la figura 4.28 aparece la gráfica de una solución típica. El siste- 
ma se llama subamortiguado, pues no hay un amortiguamiento suficiente (b es demasiado 
pequeño) para evitar que el sistema oscile. 


y 


Ae 


tU Ae*sen(Bt + Q) 


So 


..”” 
.- 


Cuasiperiodo 
rd —pe =21/ B 


Figura 4.28 Movimiento oscilatorio amortiguado 


Es fácil ver que cuando b —> 0, el factor de amortiguamiento tiende a la constante A y 
la cuasifrecuencia tiende a la frecuencia natural del movimiento armónico subamortiguado 
correspondiente. La figura 4.28 demuestra que los valores de £ donde la gráfica de y(t) toca 
a las curvas exponenciales + Ae” son cercanos (pero no iguales) a los mismos valores de £ 
donde y(t) alcanza sus valores máximos y mínimos (véase el problema 13). 


Movimiento sobreamortiguado (b? > 4mk) 


Cuando b? > 4mk, el discriminante b? — 4mk es positivo y hay dos raíces reales distintas de 
la ecuación auxiliar (13): 


_b 1 a E > 
(18) A db? —4Amk , r> o db? — Amk . 


Por tanto, en este caso una solución general de (12) es 
(19) y(t) = C¡en + Cje”? . 


Es claro que r, es negativa y como b? > b? — 4mk (es decir, b > Vb? — 4mk), se sigue que 
r¡ también es negativa. Por tanto, cuando £ > +00, las dos exponenciales en (19) decaen y 
y(1) > 0. Además, como 


y (1) ml Cirje”" + Core”? = en(Cir; + Carzel2=r0r) , 


vemos que la derivada es idénticamente nula (cuando C, = C, = 0) o se anula a lo más 
en un valor de £ (cuando el factor entre paréntesis se anula). Si se ignora la solución trivial 


ar 
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y(t) = 0, esto implica que y(t) tiene a lo más un máximo o mínimo local para £ > 0. Por tan- 
to, y(0) no oscila. Esto deja, desde un punto de vista cualitativo, sólo tres posibilidades para 
el movimiento de y(t), de acuerdo con las condiciones iniciales; éstas se ilustran en la figu- 
ra 4.29. El caso en que b? > 4mk se llama un movimiento sobreamortiguado. 


Un Un 
máximo mínimo 
local 


No hay 
máximos 
ni mínimos 
locales 


1 


(a) (b) (c) 


Figura 4.29 Vibraciones sobreamortiguadas 


Movimiento críticamente amortiguado (bp? = 4mk) 


Cuando b? = 4mk, el discriminante b? — 4mk se anula y la ecuación auxiliar tiene la raíz re- 
petida -b/2m. Por tanto, una solución general de (12) es 


20 y(1)=(C, + Caje Rm. 
Para comprender el movimiento descrito por y(t) en 20), primero consideramos el com- 


portamiento de y(t) cuando £ > +oo. Por la regla de L'Hópital, 


, ZE El Ca y 
QD—lím yl) = lím ¿Aofzmbi a (0/2myee/2m e 


(recuerde que b/2m > 0). Por tanto, y(t) se extingue hasta anularse cuando 1 > +00. A con- 
tinuación, como 


; b b —(b/2m)1 
y (1) (c, 2m C; 2m ca)e > 


vemos de nuevo que una solución no trivial puede tener a lo más un máximo o un mínimo 
local para £ > 0, de modo que el movimiento no es oscilatorio. Si b fuese ligeramente menor, 
habría oscilaciones. Así, el caso especial en que b? = 4mk es un movimiento críticamente 
amortiguado. Cualitativamente, los movimientos críticamente amortiguados son similares 
a los movimientos sobreamortiguados (véase de nuevo la figura 4.29). 


Supóngase que el movimiento de un sistema masa-resorte con amortiguamiento queda des- 
crito mediante 


Py dy 
+b—+25y=0; d=1, "(0)=0. 
qe 7 y y(0) y'(0) 


(Q2) 


Determine la ecuación de movimiento y bosqueje su gráfica para los tres casos en que b = 
6, 10 y 12. 


ILLULO. OD/2/VUO llo zu ELaygllila al'z 


214 


SOLUCIÓN La ecuación auxiliar para (22) es 


Capítulo 4 


Q3  r?i+br+25=0, 


cuyas raíces son 


(Q4) r 


Caso 1. 


213 VE 100 . 
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Cuando b = 6, las raíces de (24) son —3 + 41, Éste es entonces un caso de 


subamortiguamiento y la ecuación de movimiento tiene la forma 


(25) — y(1) =Cje * cos 41 + Cae * sen 41 . 


Al hacer y(0) = 1 y y'(0) = 0 se obtiene el sistema 


Ci=1, 


-3C, +4C,=0, 


cuya solución es C¡ = 1,C, = 3/4. Para expresar y(f) como el producto de un factor de 
amortiguamiento y un factor sinusoidal [recuerde la ecuación (17)], hacemos 


i=VO+o= 


Au 


donde q es ángulo en el primer cuadrante, pues C, y C, son ambos positivos. Entonces 


05 yl) = Fe sen(ar + 9), 


donde q = arctan (4/3) = 0.9273. El movimiento de resorte subamortiguado se muestra en 


la figura 4.30(a). 


5 
qe sen(41 + 0.9273) 


== 
o 


X b=6 


11+6YV11 ¿Cos Vir , 1-61 ¿eó- Vi» 


/ 22 22 


(1 + 590% 


b=10 
b=12 


(b) 


Figura 4.30 Soluciones para diversos valores de b 
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Caso 2. Cuando b = 10, sólo hay una raíz (repetida) a la ecuación auxiliar (23), a 
saber, r = —5. Este es un caso de amortiguamiento crítico, y la ecuación de movimiento tie- 
ne la forma 


Q  y()=(C, + Cale” . 

Al hacer y(0) = 1 y y'(0) = 0 tenemos 
Ci=1, C)-5C¡=0, 

de modo que C, = 1, C) = 3. Así, 

Q8  y(1)=(1+51e* . 


La gráfica de y(t) dada en (28) se representa mediante la curva inferior de la figura 4.30(b). 
Observe que y(1) se anula sólo para + = —1/5 y por tanto no cruza el eje £ para £ > 0. 


Caso 3. Cuando b = 12, las raíces de la ecuación auxiliar son —6 + xn. Este es 
un caso de sobreamortiguamiento y la ecuación de movimiento tiene la forma 


(Q9) ye = Ciel 6+V 11) sE 5 iS 6-VIL): P 
Al hacer y(0) = 1 y y'(0) = 0 tenemos 

C+C,=1,  (-6+ V11)C, + (-6- V11)C,=0, 
de donde C, = (11 + 6VW11)/22 y C, = (11 — 6V/11)/22. Por tanto, 


+ E E E SM os) 


= ¿0 Au +6 va + (1 6 Vin)e mia E 


22 


(30)  y(1)= 


La gráfica de este movimiento sobreamortiguado se representa mediante la curva superior 
en la figura 4.30 (b). E 


Es interesante observar en el ejemplo 2 que cuando el sistema está subamortiguado 
(b = 6), la solución tiende a cero como e”. cuando el sistema está críticamente amortigua- 
do (b = 10), la solución tiende a cero casi como e, y cuando el sistema está sobreamorti- 


guado (b= 12), la solución tiende a cero como sv): = e 2 Esto significa que si el 
sistema está subamortiguado, no sólo oscila sino que se extingue más lentamente que en el ca- 
so críticamente amortiguado. Además, si el sistema está sobreamortiguado, de nuevo se ex- 
tingue más lentamente que en el caso crítico (lo que coincide con nuestra intuición física de 
que las fuerzas de amortiguamiento limitan el retorno al equilibrio). 


Una masa de 1/4 de kg está unida a un resorte con una rigidez de 4 N/m como se muestra en 
la figura 4.31(a) de la página 216. La constante de amortiguamiento b para el sistema es 
de 1 N-seg/m. Si la masa se desplaza 1/2 m a la izquierda y recibe una velocidad inicial de 
1 m/seg a la izquierda, determine la ecuación de movimiento. ¿Cuál es el máximo despla- 
zamiento que alcanzará la masa? 


dá 
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b= 1 N-sec/m 


P 


Equilibrio 


El desplazamiento máximo 
es y(0.096) = —0.55 m 


(a) (b) 


Figura 4.31 Sistema masa-resorte y gráfica del movimiento para el ejemplo 3 


SOLUCIÓN - Al sustituir los valores de m, b y k en la ecuación (12) e imponer las condiciones iniciales, 
obtenemos el problema con valores iniciales 


Lay dy 1 
31 += +4y=0; 0)=-==, y (0)=-1. 
6D ira? y(0) , y”(0) 


Los signos negativos de las condiciones iniciales indican el hecho de que los desplazamien- 
tos y el empuje inicial son hacia la izquierda. 
Se puede verificar fácilmente que la solución a (31) es 


6D M0 ==5ecos(2V31) — ill sen(2V3)) , 


o bien, 


(33)  y(1) = Ler sen(2V/3+ + 9) a 


donde tan y = V3/2y d está en el tercer cuadrante pues C, = —1/2 y C, = =1Y4 son 
ambos negativos. (Véase un bosquejo de y(+) en la figura 4.31(b)). 

Para determinar el desplazamiento máximo desde el equilibrio, debemos determinar el 
valor máximo de | y(t)| sobre la gráfica de la figura 4.31(b). Como y(t) se extingue en forma 
exponencial, esto ocurrirá en el primer punto crítico de y(t). Al calcular y'(t) de (32), igua- 
lar a cero y resolver se tiene 


yl = o sen(2V31) - cos(2V/39) ) =0, 


sena Va) = cos(2V31) a 


nf2vW3) = 8. 


5 


MS 
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Así, la primera raíz positiva es 


1 aran o 0.096. 


243 


Al sustituir este valor para £ en la ecuación (32) o (33) se tiene que y(0.096) =—0.55, Por 
tanto, el desplazamiento máximo es aproximadamente 0.55 m y aparece a la izquierda del 
equilibrio. M 


Determine la ecuación de movimiento y bosqueje su 
gráfica para k = 20, 25 y 30. 


Todos los problemas se refieren a la configuración ma- 
sa-resorte que aparece en la figura 4.1, página 152. 


1. Una masa de 3 kg está unida a un resorte con rigi- 


brio? 


. El movimiento de un sistema masa-resorte con 


amortiguamiento queda descrito por 
y"(t) + by'(1) + 16y() =0 ; 
y(0)=1,  y'(0)=0. 
Determine la ecuación de movimiento y bosqueje su 


. El movimiento de un sistema masa-resorte con 


amortiguamiento queda descrito por 


y” (1) + 10y'(2) + ky(t) =0 ; 
y(0)=1,  y(0)=0. 


dené= 438 Nim Lama sedesplezad Dala 6. El movimiento de un sistema masa-resorte con 
, " pS ] amortiguamiento queda descrito por 

quierda del punto de equilibrio y recibe una 

velocidad de 2 m/seg hacia la derecha. La fuerza de “0+4g0+w0=0; 

amortiguamiento es despreciable. Determine la y 

ecuación de movimiento de la masa, junto con su y (0) =1,, y (0) =0. 

amplitud, periodo y frecuencia. ¿Cuánto tiempo Determine la ecuación de movimiento y bosqueje su 

después de su liberación pasa la masa por la posi- gráfica para k = 2, 4 y 6. 

ción de equilibrio? 

. Una masa de 2 kg está unida a un resorte con ri- 7. Una masa de 1/8 kg se une a un resorte con rigidez 
gidez k = 50 N/m. La masa se desplaza 1/4 m a la 16 N/m. La constante de amortiguamiento para el 
izquierda del punto de equilibrio y recibe una velo- SIstemass 2 N-seg/ m. Si la A 3/4 Peña 
cidad de 1 m/seg hacia la izquierda. Desprecie la la izquierda del equilibrio y recibe una velocidad 
fuerza de amortiguamiento y determine la ecuación inicial hacia la izquierda de 2 m/seg, determine la 
de movimiento de la masa, junto con su amplitud, ecuación de movimiento de la masa y dé su factor de 
periodo y frecuencia. ¿Cuánto tiempo después de su amortiguamiento, cuasiperiodo y cuasifrecuencia. 
liberación pasa la masa por la posición de equili- 8. Una masa de 20 kg se une a un resorte con rigidez 


200 N/m. La constante de amortiguamiento para 
el sistema es 140 N-seg/m. Si la masa se mueve 
25 cm a la derecha del equilibrio y recibe una ve- 
locidad inicial hacia la izquierda de 1 m/seg, 
¿cuándo regresará por vez primera a su posición 
de equilibrio? 


gráfica para b = 0, 6, 8 y 10. 9. Una masa de 2 kg se une a un resorte con rigidez 
. El movimiento de un sistema masa-resorte con 40 N/m. La constante de amortiguamiento para el 
amortiguamiento queda descrito por sistema es 8V5 N-seg/m. Si la masa se mueve 10 
y"(0) + by'(0) + 64y(0) =0 ; cmá la derecha del equilibrio y recibe una veloci- 
Mi (0 =0 dad inicial de 2 m/seg hacia la derecha, ¿cuál será 
y(0)=1, y (0)=0. el desplazamiento máximo con respecto del equi- 
Determine la ecuación de movimiento y bosqueje su librio? 
A ci 10. Una masa de 1/4 kg se une a un resorte con rigidez 


8 N/m. La constante de amortiguamiento para el 
sistema es 1/4 N-seg/m. Si la masa se mueve 1m a 
la izquierda del equilibrio y se libera, ¿cuál será el 
desplazamiento máximo hacia la derecha? 
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Una masa de 1 kg se une a un resorte con rigidez 
100 N/m. La constante de amortiguamiento para el 
sistema es 0,2 N-seg/m. Si la masa se empuja hacia 
la derecha desde la posición de equilibrio con una 
velocidad de 1 m/seg, ¿cuándo alcanzará su despla- 
zamiento máximo hacia la derecha? 


Una masa de 1/4 kg se une a un resorte con rigidez 
8 N/m. La constante de amortiguamiento para el 
sistema es 2 N-seg/m. Si la masa se mueve 50 cm a 
la izquierda del equilibrio y recibe una velocidad 
inicial de 2 m/seg hacia la izquierda, ¿cuándo alcan- 
zará la masa su desplazamiento máximo hacia la iz- 
quierda? 

Muestre que para el sistema subamortiguado del 
ejemplo 3, los instantes en que la curva solución y(t) 
en (33) toca las curvas exponenciales +V7 /12e > 


14. 


15. 


16. 


E 
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no son los mismos valores de £ para los que la fun- 
ción y(t) alcanza sus extremos relativos. 


Para un sistema subamortiguado, verifique que 
cuando b > 0 el factor de amortiguamiento tiende a 
la constante A y la cuasifrecuencia tiende a la fre- 
cuencia natural Vk] m/(277). 


¿Puede deducirse el valor de la constante de amorti- 
guamiento b observando el movimiento de un siste- 
ma subamortiguado? Suponga que la masa m es 
conocida. 


Una masa unida a un resorte oscila con un periodo 
de 3 seg. Después de agregar 2 kg, el periodo se con- 
vierte en 4 segundos. Si se desprecia las fuerzas de 
amortiguamiento o externas, determine cuánta masa 
se adjuntó originalmente al resorte. 


“TT TATS UNA MIRADA DE CERCA A LAS VIBRACIONES 
MECÁNICAS FORZADAS 


Ahora consideraremos las vibraciones de un sistema masa-resorte al aplicarle una fuerza ex- 
terna. En particular nos interesa la respuesta del sistema a un término de fuerza sinusoidal. 
Como paradigma, investigaremos el efecto de una función de fuerza coseno sobre el siste- 
ma descrito por la ecuación diferencial 


dy dy 


1 —= +b—+ky="F,cos yt , 
1) ir y y COS y 


dt 


donde F, y y son constantes no negativas y O < b? < 4mk (de modo que el sistema está suba- 


mortiguado). 


Una solución de (1) tiene la forma y = y, + y,, donde y, es una solución particular y y), 
es una solución general de la ecuación homogénea correspondiente. En la ecuación (17) de 


la sección 4.8 vimos que 


(2): alo =a4 00 sn 


donde A y « son constantes. 


Vámk =P?) 4) 


2m 


Para determinar y,, podemos usar el método de coeficientes indeterminados (sección 
4.4). Por la forma del término no homogéneo sabemos que 


(3) 


yp[1) = A, Cos yt + A) sen yf , 


donde A; y A, son constantes por determinar. Al sustituir esta expresión en la ecuación (1) 


y simplificar tenemos 


(4) 


[(% — my JA; + byA, |cos ye + [ (% — my)A, — byA; ]sen yt = F¿cos yf . 


ar 


Y 
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Al igualar los coeficientes correspondientes de ambos lados, obtenemos 
(k — my)A; + byA, =Fo, 
—byA, + (k — my)A, =0 . 
Resolvemos para obtener 


Fo(k — my?) Foby 


5 A] = , A), = , 
(5) 1 (k = my Y + Py 2 (k == my Y + Py 


Por tanto, una solución particular de (1) es 


Fo 
(A 


(6) yp[t) = [(% my?)cos yt + by sen yt] . 


La expresión entre corchetes puede escribirse como 


Vk — my Y + by senlyt +0), 
de modo que podemos expresar y, en la forma alternativa 


yo) V(k =- my? + by 


(7) sen(yt + 0), 


donde O = A¡/A>, = (k — my?)/(by) y el cuadrante en que se encuentra O queda determina- 
do por los signos de A; y Az. 

Al combinar las ecuaciones (2) y (7) tenemos la siguiente representación de una solu- 
ción general a (1) en el caso 0 < b? < 4mk: 


Vámk — b? 


F 
(8) y(1) = Ae U/2m) son E 
2m 


V(k — my Y + by? 


t+ 4) + sen(yt + 0) . 


La solución (8) es la suma de dos términos. El primero, y, representa una oscilación amor- 
tiguada y depende sólo de los parámetros del sistema y las condiciones iniciales. Debido al 
factor de amortiguamiento Ae % /2m01] este término tiende a cero cuando £ > +00. En con- 
secuencia se conoce como la parte transitoria de la solución. El segundo término y, en (8) 
es el resultado de la función de fuerza externa f(t) = Fy cos yt. Como la función de fuerza, 
y, es una sinusoide con frecuencia angular y. Es la solución síncrona que anticipamos en la 
sección 4.1. Sin embargo, y, está desfasada de f(1) (por el ángulo 9 — 7/2) y su magnitud 
difiere por el factor 


1 
V(k = my y + by 


Al extinguirse el término transitorio, el movimiento del sistema masa-resorte se convierte 
esencialmente en el del segundo término y, (véase la figura 4.32 en la página 220). Por tan- 
to, este término se llama la solución de estado estable. El factor que aparece en (9) se co- 
noce como ganancia de frecuencia o factor de ganancia, pues representa la razón entre la 
magnitud de la respuesta sinusoidal y la magnitud de la fuerza de entrada. Observe que es- 
te factor depende de la frecuencia y y tiene unidades de longitud/fuerza. 


0) 


dá 
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EJEMPLO l 


SOLUCIÓN 


Figura 4.32 Convergencia de y(1) a la solución de estado estable y,(£) cuando m = 4,b =6,k =3,F¿=2, y = 4 


Una masa de 10 kg está unida a un resorte con rigidez k = 49 N/m. En el instante £ = 
O se aplica una fuerza externa f(1) = 20 cos 4f N al sistema. La constante de amor- 
tiguamiento para el sistema es 3 N—seg/m. Determinar la solución de estado estable 
para el sistema. 


Al sustituir los parámetros dados en la ecuación (1) obtenemos 


dy dy 
(10) 10 ro 3 En + 49y = 20 cos 41 , 


donde y(t) es el desplazamiento (desde el equilibrio) de la masa en el instante £. 

Para determinar la respuesta de estado estable, debemos producir una solución par- 
ticular de (10) que sea sinusoidal. Podemos lograr esto mediante el método de coeficientes 
indeterminados, estimando una solución de la forma A, cos 41 + A» sen 41. Pero así fue 
cómo dedujimos la ecuación (7). Así, sustituimos directamente en (7) y vemos que 


20 


ypolt) = V(49 — 160)? + (9)(16) 


al) sen(41 + 0) = (0.18) sen(4t + 0) , 


donde tan O = (49 — 160)/12 = —9.,25. Como el numerador (49 — 160) es negativo y el 
denominador 12 es positivo, 9 es un ángulo en el cuarto cuadrante. Así, 


9 = arctan(—9.25) = —1.46 , 


y la solución de estado estable está dada (aproximadamente) por 


(12) — yy(1) = (0.18) sen(4r — 1.46) . M 


e 
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El ejemplo anterior ilustra un punto importante ya marcado antes. La respuesta de 
estado estable (12) a la función de fuerza sinusoidal 20 cos 4f es una sinusoide de la 
misma frecuencia pero distinta amplitud. El factor de ganancia [véase (9)] en este caso es 
(0.1820 = 0.09 m/N. 

En general, la amplitud de la solución de estado estable a la ecuación (1) depende de la 
frecuencia angular y de la función de fuerza y está dada por A(y) = Fy M(y), donde 

1 
V(k — mp? + by 
es la ganancia de frecuencia [véase (9)]. Esta fórmula es válida incluso cuando b? = 4mk. 
Para un sistema dado (m, b y k fijos), con frecuencia es de interés conocer la forma en 
que este sistema reacciona a entradas sinusoidales de varias frecuencias (y es una variable). 
Para este fin es muy útil la gráfica de la ganancia M(y), conocida como curva de respuesta 
de frecuencia, o curva de resonancia para el sistema. 

Para trazar la curva de respuesta de frecuencia, primero observamos que para y = 0 te- 
nemos M(0) = 1/k. Por supuesto, y = 0 implica que la fuerza F, cos yr es estática; no hay 
movimiento en el estado estable, de modo que este valor de M(0) es adecuado. Observe tam- 
bién que cuando y —> oo la ganancia M(y) > 0; la inercia del sistema limita la medida en 
que puede responder a vibraciones muy rápidas. Como ayuda adicional para describir la grá- 
fica, calculamos de (13) 


143)  My)= 


k p? 


amy| y — (E — 25) 
ld ll my y E py Jan " 


Se sigue de (14) que My) =0 si y sólo si 


4 M(y) 


k 

(15) y=0 0 y=y A" 

Ahora, cuando el sistema está sobreamortiguado o críticamente amortiguado, de modo 
que b? = 4mk > 2mk, el término dentro del radical en (15) es negativo, y por tanto M'(y) = 0 
sólo cuando y = O. En este caso, cuando y crece desde O hasta infinito, M(y) decrece desde 
M(0) = 1/k hasta el valor límite cero. 

Cuando b? < 2mk (lo que implica que el sistema está subamortiguado), entonces y, es 
real y positivo, y es fácil verificar que M(y) tiene un máximo en y,. Al sustituir y, en (13) 
se tiene 


(16)  M(y,)= 


m  4m 


El valor y,/27r se llama la frecuencia de resonancia para el sistema. Cuando el sistema es 
estimulado por una fuerza externa a esta frecuencia, se dice que está en resonancia. 

Para ilustrar el efecto de la constante de amortiguamiento b sobre la curva de resonan- 
cia, consideramos un sistema en que m = k = 1. En este caso, las curvas de respuesta de fre- 
cuencia están dadas por 


1 
a /( =P + DY 
y para b < V2, la frecuencia de resonancia es y,/27r = (1/27) W1 — b?/2. La figura 4.33 
de la página 222 exhibe las gráficas de las curvas de respuesta de frecuencia para b = 1/4, 


(17)  M(y)= 


dá 
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ni 


0 1 


Figura 4.33 Curvas de frecuencia de respuesta para diversos valores de b 


1/2, 1, 3/2 y 2. Observe que cuando b > 0 la magnitud máxima de la ganancia de frecuen- 
cia aumenta y la frecuencia de resonancia y,/27r para el sistema amortiguado se acerca a 


Vk/m ] 27 = 1/27, la frecuencia natural del sistema no amortiguado. 


Para entender lo que está ocurriendo, considere el sistema no amortiguado (b = 0) con 
término de fuerza F, cos yr. Este sistema queda descrito por 


2. 


dy 
(18) ma + ky = F¿cos yt . 


Una solución general de (18) es la suma de una solución particular y una solución general 
de la ecuación homogénea. En la sección 4.8 mostramos que esta última describe al movi- 
miento armónico simple: 


(19) — y,(t) = Aseníot + p), w:= Vk/m . 
La fórmula para la solución particular dada en (7) es válida para b = 0, siempre que 
y + w= Vk/m. Sin embargo, cuando b = 0 y y = w, la forma que usamos con los coe- 


ficientes determinados para deducir (7) no funciona, debido a que cos wf y sen wtf son solu- 
ciones de la ecuación homogénea correspondiente. La forma correcta es 


Q0) yp[t) = Ajf cos wtf + Ay seno! , 


ar 


Sección 4.9 Una mirada de cerca a las vibraciones mecánicas forzadas 223 


que conduce a la solución 


Fs 
mo 


Qu  yy(t)= Za Sen wt . 


[La verificación de (21) es directa]. Por tanto, en el caso de resonancia no amortiguada 
(cuando y = ww), una solución general de (18) es 


Fs 
(22) — y(t) = Asen(ot + d) + =—+tsen wf . 
2mw 


Regresando a la cuestión de resonancia, observe que la solución particular en (21) oscila 
entre +(F,0)/(Qm0). Por tanto, cuando £ —> +00 la magnitud máxima de (21) tiende a oo 
(véase la figura 4.34). 


Figura 4.34 Oscilación no amortiguada de la solución particular en (21) 


Es claro del análisis anterior que si la constante de amortiguamiento b es muy 
pequeña, el sistema queda sujeto a grandes oscilaciones cuando la función de fuerza 
tiene una frecuencia cercana a la frecuencia de resonancia del sistema. Son estas grandes 
vibraciones en la resonancia las que preocupan a los ingenieros. De hecho, se sabe que 
las vibraciones de resonancia han provocado el rompimiento de las alas de los aviones, el 
colapso de los puentes' y (algo menos catastrófico) que los vasos de vino se hagan añicos. 


Cuando el sistema masa-resorte cuelga verticalmente como en la figura 4.35 de la 
página 224, la fuerza de gravedad debe tomarse en cuenta. Esto se logra fácilmente. Si y se 
mide hacia abajo desde la posición en que el resorte no está estirado, la ecuación corres- 
pondiente es 


my” +byY+ky=mg, 


“Un análisis interesante de uno de tales desastres, el del puente Tacoma Narrows en el estado de Washington, aparece 
en Differential Equations and Their Applications, cuarta edición, por M. Braun (Springer-Verlag, Nueva York, 
1993). Los investigadores siguen tratando de entender este desastre; véanse los artículos “Large-Amplitude 
Periodic Oscillations in Suspension Bridges: Some New Connections with Nonlinear Analysis”, por A. C. Lazer 
y P. J. McKenna, SIAM Review, vol. 32 (1990): 537-578, o “Still Twisting”, por Henry Petroski, American 
Scientist, vol. 19 (1991): 398-401. 


E 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


Figura 4.35 Resorte (a) en posición natural, (b) en equilibrio, (c) en movimiento 


y si el lado derecho se reconoce como un término de fuerza sinusoidal con frecuencia nula 
(mg cos Of), entonces la respuesta síncrona de estado estable es una constante igual a y,(1) 
= mg/k. Ahora, si redefinimos de modo que y(t) se mida desde este nivel (real) de equili- 
brio, como se indica en la figura 4.35 (c), 


Ymuevalt) = y(t) — mglk , 
entonces la ecuación 
my” as by as ky = mg + Foxilt) 
se simplifica; vemos que 
MY hueva “E DYmueva * KYaueva = MY — mg/k)" + b(y — mglk) + k(y — mg/k) 
= my” + by' + ky — mg 
= Mg + Feilt) ME , 
o bien 
(Q3) MY hueva + DY mueva + KY nueva = Fesilt) il 
Así, la fuerza gravitacional se puede ignorar si y(£) se mide desde la posición de equilibrio. 
Al adoptar esta convención, podemos eliminar el subíndice de aquí en adelante. 
Suponga que el sistema masa-resorte del ejemplo 1 cuelga en forma vertical. Determinar la 


solución de estado estable. 


Esto es trivial; la solución de estado estable es idéntica a la que calculamos antes, 


20 
TO OTTO 


[ecuación (11)], pero ahora y,, se mide desde la posición de equilibrio, que es mg/k = 10 X 
= 9,8/49 = 2 m por debajo de la posición del resorte sin estirar. Mi 


Un peso de 64 libras se une a un resorte vertical, haciendo que se estire 3 pulgadas al llegar 
al reposo en el equilibrio. La constante de amortiguamiento para el sistema es 3 Ib-seg/pie. 


ar 
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Se aplica una fuerza externa f(t) = 3 cos 12£ libras al peso. Determinar la solución de estado 
estable para el sistema. 


Si un peso de 64 libras estira un resorte en 3 pulgadas (0.25 pies), entonces la rigidez del resorte 
debe ser 64/0.25 = 256 libras/pie. Así, si medimos el desplazamiento desde el nivel (real) de 
equilibrio, la ecuación (23) se convierte en 


Q4) my” + by' + ky =3c0s 12f , 


con b = 3 y k = 256. Pero recordemos que la unidad de masa en el sistema inglés es el slug, 
que es igual al peso dividido entre la constante de aceleración gravitacional g = 32 pies/ 
seg? (tabla 3.2, página 110). Por tanto, m en la ecuación (24) es 64/32 = 2 slugs y tenemos 


2y” + 3y' + 256y = 3 cos 121 . 


La solución de estado estable está dada por la ecuación (6) con Fy = 3 y y = 12: 


yy (1) = , 


(256 — 2.122)? + 32.12? 


[(256 — 2-122)cos 12t + 3» 12 sen 12t] 


= 2 E cos 121 + 9 sen 121) . E 


580 


En los problemas siguientes, haga g = 32 pies/seg? 
para el sistema inglés y g = 9.8 m/seg? para el sistema 
mks. 


1. Bosqueje la curva de respuesta de frecuencia (13) 
para el sistema en quem =4,k=1,b=2, 
2. Bosqueje la curva de respuesta de frecuencia (13) 
para el sistema en que m = 2,k =3,b=3. 
3. Determine la ecuación de movimiento para un sis- 
tema no amortiguado en resonancia descrito por 
d?y 
rd =2c08 3f ; 


Bosqueje la solución. 


4. Determine la ecuación de movimiento para un sis- 
tema no amortiguado en resonancia descrito por 
d?y 


AS : 


Bosqueje la solución. 


5. Un sistema no amortiguado queda descrito por 


%y 
m5 + ky = F¿cos yt ; 
de? y 0 Y 


y(0) = y'(0)=0, 
donde y + w:= V k/m. 
(a) Determine la ecuación de movimiento del sis- 
tema. 
(b) Use identidades trigonométricas para mostrar 
que la solución puede escribirse en la forma 


2F AS = 
y(1) = 9 son A on( *) : 
m(w? — y?) 2 2 


(c) Cuando y está cerca de w, entonces w — y es 
pequeño, mientras que w + y es relativamente 
grande en comparación con w — y. Por tanto, 
y(t) puede verse como el producto de una fun- 
ción sinusoidal con variación lenta, sen[(w — 
y):/2] y una función sinusoidal con variación 
rápida, sen[(w + y)£/2]. El efecto neto es una 
función sinusoidal y(t) con frecuencia (w — 
y)/47r, que sirve como la amplitud variable con 
el tiempo de una función sinusoidal con fre- 
cuencia (w + y)/47. Este fenómeno vibratorio 
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se conoce como latidos y se usa para afinar ins- 
trumentos de cuerda. Este mismo fenómeno se 
llama en electrónica modulación de la ampli- 
tud. Para ilustrar este fenómeno, bosqueje la 
curva y(t) para Ey =32,m=2,w=9yy=7. 


6. Deduzca la fórmula para y,(t) dada en (21). 


7. Los amortiguadores en autos, aviones, etcétera, 


10 


pueden describirse como sistemas masa-resorte for- 
zados sobreamortiguados. Deduzca una expresión 
análoga a la ecuación (8) para la solución general de 
la ecuación diferencial (1) cuando b? > 4mk. 


La respuesta de un sistema sobreamortiguado a una 
fuerza constante queda descrita mediante la ecuación 
(1) con m =2,b =8,k= 6, Fy = 18 y y =0. Si el 
sistema parte del reposo [y(0) = y'(0) = 0], calcule 
y bosqueje el desplazamiento y(1). ¿Cuál es el valor 
límite de y(t) cuando £ > +00? Interprete esto físi- 
camente. 


Una masa de 8 kg se une a un resorte que cuelga 
desde el techo, haciendo que el resorte se estire 1.96 
m hasta llegar al reposo en equilibrio. En el instante 
t = 0 se aplica una fuerza externa F(t) = cos 21 N 
al sistema. La constante de amortiguamiento del sis- 
tema es 3 N-seg/m. Determine la solución de esta- 
do estable para el sistema. 


Muestre que el periodo del movimiento armónico 
simple de una masa que cuelga de un resorte es 
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27 VI/g, donde | denota la cantidad (más allá de su 
longitud natural) que se estira el resorte cuando la 
masa está en equilibrio. 


Una masa con un peso de 8 libras se une a un resor- 
te que cuelga del techo y alcanza el reposo en su po- 
sición de equilibrio. En £ = O se aplica una fuerza 
externa F(t) = 2 cos 2£ libras al sistema. Si la cons- 
tante de resorte es 10 libras/pie y la constante de 
amortiguamiento es 1 Ib-seg/pie, determine la ecua- 
ción de movimiento de la masa. ¿Cuál es la frecuen- 
cia de resonancia para el sistema? 


Una masa de 2 kg se une a un resorte que cuelga del 
techo, haciendo que el resorte se estire 20 cm hasta 
llegar al reposo en equilibrio. En el instante £ = 0, la 
masa se desplaza 5 cm por debajo de la posición de 
equilibrio y se libera. En este mismo instante se 
aplica una fuerza externa F(t) = 0.3 cos £ N al siste- 
ma. Si la constante de amortiguamiento para el sis- 
tema es 5 N-seg/m, determine la ecuación de 
movimiento para la masa. ¿Cuál es la frecuencia de 
resonancia para el sistema? 


Una masa que pesa 32 libras se une a un resorte que 
cuelga del techo y llega al reposo en su posición de 
equilibrio. En el instante £ = O se aplica una fuerza 
externa F(t) = 3 cos 4f libras al sistema. Si la cons- 
tante de resorte es 5 libras/pie y la constante de 
amortiguamiento es 2 libras-seg/pie, determine la 
solución de estado estable para el sistema. 


En este capítulo analizamos la teoría de las ecuaciones lineales de segundo orden con coe- 
ficientes constantes y presentamos métodos para resolver estas ecuaciones. También estudia- 
mos la descripción matemática de los sistemas mecánicos en vibración y vimos cómo la 
analogía masa-resorte puede usarse para predecir características cualitativas de las solucio- 
nes a algunas ecuaciones no lineales con coeficientes variables. 

Las características importantes y las técnicas de solución para el caso lineal se enu- 


meran a continuación. 


Ecuaciones lineales homogéneas (coeficientes constantes) 


ay” + by' + cy =0, 


a(+0),b,c constante . 


Soluciones linealmente independientes: y,, yz. Dos soluciones y, y y, a la ecuación 
homogénea en el intervalo / son linealmente independientes en / si ninguna de las funciones 
es un múltiplo de la otra en /. Esto será cierto si su Wronskiano, 


Wly y2](0):= y (0y2) — yi(0y20) , 


ar 
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es distinto de cero para algún (y por tanto para todo) f en 1. 


Solución general de una ecuación homogénea: c, y; + C7y2. Si y, y y, son soluciones li- 
nealmente independientes de la ecuación homogénea, entonces una solución general es 


y(1) = ciyi(t) + coo) , 
donde c, y c, son constantes arbitrarias. 


Forma de la solución general. La forma de una solución general para una ecuación ho- 
mogénea con coeficientes constantes depende de las raíces 


_—b+ Vb? — 4ac _—b-— Vb? — 4ac 


Al 2a á 2 2a 


de la ecuación auxiliar 
a?+br+co=0, aF0O. 


(a) Cuando b? — 4ac > 0, la ecuación auxiliar tiene dos raíces reales distintas r, y 1, 
y una solución general es 


y(1) =c e" + ce”. 


(b) Cuando b? — 4ac = 0, la ecuación auxiliar tiene una raíz real repetida r = r, = 1, 
y una solución general es 


y(t) = cje” + cate” . 


(e) Cuando b? — 4ac < O, la ecuación auxiliar tiene raíces complejas conjugadas r = 
a. + if y una solución general es 


y(1) = ce” cos Bt + eze” sen Br . 


Ecuaciones lineales no homogéneas (coeficientes constantes) 
” , qn 
ay” + by' + cy = glt) 
Solución general de una ecuación no homogénea: y, + C1y1 + C2y>. Si y, es una solución 


particular de la ecuación no homogénea y y,, y, son soluciones linealmente independientes 
de la ecuación homogénea correspondiente, entonces una solución general es 


ya) = yy (1) + ciyile) + cayalo) , 
donde c, y c, son constantes arbitrarias. 


Dos métodos para hallar una solución particular y, son los de coeficientes indetermina- 
dos y variación de parámetros. 


dá 
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Coeficientes indeterminados: g(t) = p,(t)e** ¡e Es 

sen ft 
ecuación no homogénea con coeficientes constantes es un polinomio p,(t), una exponencial 
de la forma e”, una función trigonométrica de la forma cos Bt o sen ft, o cualquier produc- 
to de estos tipos de funciones, entonces se puede hallar una solución particular de una for- 
ma adecuada. La forma de la solución particular implica ciertos coeficientes por determinar 
y depende de que « + ¿8 sea una raíz de la ecuación auxiliar correspondiente. Véase el 
cuadro resumen en la página 189. Los coeficientes por determinar se hallan sustituyendo la 
forma en la ecuación diferencial e igualar los coeficientes de términos semejantes. 


L Si el lado derecho g(t) de una 


Variación de parámetros: y(£) = v,(t)y,(£) + v,(£)y,(£), Si y, y y, son dos soluciones li- 
nealmente independientes de la ecuación homogénea correspondiente, entonces una solu- 
ción particular de la ecuación no homogénea es 


y(1) = vi (1)y, (2) + voya) , 
donde v; y uv», se determinan mediante las ecuaciones 
v1y Fu y =0 
vyi + vay, = g(/a. 
Principio de superposición. Si y, y y, son soluciones a las ecuaciones 
ay" +Hby+cy=81 Y a” +by +cy=g82, 
respectivamente, entonces c, y, + c, y, es una solución de la ecuación 
ay” + by" + cy =C181 + C280 - 


El principio de superposición permite determinar una solución particular cuando el término 
no homogéneo es la suma de no homogeneidades para los que puedan calcularse soluciones 
particulares. 


PROBLEMAS DE REPASO 


En los problemas 1-28, determine una solución general 12. 2y" — 3y" — 12y' + 20y =0 


de la ecuación diferencial dada. 

1. y” + 8y' —9y=0 2. 49y" + 14y+y=0 
3. 4y"” — 4y"+10y=0 4, 9y"- 30y'+25y=0 
5. 6y"” — 1ly +3y=0 6. y" +8y'— 14y=0 


13. y” + 16y = te' 

14. v” — 4v' +T7v=0 

15. 3y” + 10y” + 9y/'+2y=0 
16. y” + 3y" + 5y'+3y=0 


7. 36y” + 24y' + Sy=0 8. 25y” +20y'+ 4y =0 17. y” p 10y” eS 11y =0 


9. 162"—562'+493=0 10. u”"+llu=0 . 18. y% = 1201 


1 2x"(0) +5x(0=0, £>0 19. 4y” + 8y” — 1ly + 3y=0 


Véase el análisis de las ecuaciones de Cauchy-Euler en el problema 38 de los ejercicios 4.3, en la página 176. 


E 


A A 


20. 2y” — y =1sent 

21. y” —-3y +7y=Té-el 

22. y” — 8y' — 33y = 546 sen 1 

23. y"(0) + 16y(0) = tan 40 

24. 10y" + y” — 3y=1- e? 

25. 4y"” — 12y + 9y=e" + e* 

26. y” + 6y' + 15y = e + 75 

27. xy" + 2xy" -2y =6x ?+3x, x>0 


28. y" = sy e 131 ?y , 


x>0 


En los problemas 29-36, determine la solución al proble- 
ma con valores iniciales dado. 


29. 


30. 


31. 


32. 


33. 


34. 


y” +4y+7y=0 


y(0)=1. y (0)==2 

y"(0) + 2y'(0) + y(0) = 2 cos O 
y(0)=3,  y'(0)=0 

y” — 2y' + 10y = 6cos 31 — sen 31 
y(0)=2. y (0)== 

4y” — dy +5y=0 

y(0)=1, y (0)=-11/2 

y” — 12y” + 27y' + 40y=0 
y(0)=-3, y (0)=-6,  y"(0) =-12 
y" +5y'— 14y=0 

y(0)=5,  y'(0)=1 


35. 
36. 


37. 


38. 


39. 
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y"(0) + y(0) =secg8 ; y(0)=1, y(0)=2 
9y" + 124 +4y=0 
y(0)=-3, y (0)=3 


Use la analogía oscilador masa-resorte para decidir 
si todas las soluciones a cada una de las siguien- 
tes ecuaciones diferenciales están acotadas cuando 
t—> +00. 

(a) y” +fy=0 (b) y" -fy=0 

(c) y” + y = (d) y” + y = 

(e) y"+(3+sent)iy=0 (f£) y"+2y+y=0 
(8) y” -Py-y=0 

Una masa de 3 kg se une a un resorte con rigidez k = 
75 N/m, como en la figura 4.1, página 152. La masa 
se desplaza 1/4 m a la izquierda y recibe una veloci- 
dad de 1 m/seg a la derecha. La fuerza de amortigua- 
miento es despreciable. Determine la ecuación de 
movimiento de la masa así como su amplitud, perio- 
do y frecuencia. ¿Cuánto tiempo después de su libe- 
ración ocurre que la masa pasa por la posición de 
equilibrio? 


Un peso de 32 libras se une a un resorte vertical, ha- 
ciendo que se estire 6 pulgadas al llegar al reposo en 
equilibrio. La constante de amortiguamiento para el 
sistema es 2 libras-seg/pie. Se aplica una fuerza ex- 
terna F(1) = 4 cos 8f libras al peso. Determine la so- 
lución de estado estable del sistema. ¿Cuál es su 
frecuencia resonante? 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


1. 


Compare los dos métodos (coeficientes indetermina- 
dos y variación de parámetros) para determinar una 
solución particular de una ecuación no homogénea. 
¿Cuáles son las ventajas y desventajas de cada uno? 


. Considere la ecuación diferencial 


d? d 
Om + y=0, 
dx dx 
donde b es una constante. Describa la forma en que 
cambia el comportamiento de las soluciones a esta 


ecuación cuando b varía. 


. Considere la ecuación diferencial 


y 
—=3+cy=0, 
dx? dd 


donde c es constante. Describa la forma en que cam- 
bia el comportamiento de las soluciones a esta ecua- 
ción cuando c varía. 


. Para estudiantes con conocimientos de álgebra li- 


neal: Compare la teoría para ecuaciones lineales de 
segundo orden con la de sistemas de n ecuaciones li- 
neales en n incógnitas cuya matriz de coeficientes 
tiene rango n — 2. Use la terminología del álgebra li- 
neal (por ejemplo, subespacio, base, dimensión, 
transformación lineal y núcleo. Analice ecuaciones 
homogéneas y no homogéneas. 


*Ver la discusión de las ecuaciones de Cauchy-Euler en el problema 38 del ejercicio 4.3 en la página 176. 
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A. Coeficientes indeterminados y aritmética compleja 


La técnica de coeficientes indeterminados descrita en la sección 4.5 se puede mejorar con la 
ayuda de la aritmética compleja y las propiedades de la función exponencial compleja. Las 
fórmulas esenciales son 


eetiBl = ecos Br + ¡sen Bl) , 


d ¿(atiB) = la + ¡B)e(e+iBr , 
dt 
Re ee +iB = ¿cos Br, Im e(*+iBI = e sen Br, 


y más en general, 
1) Re[ (a + ibje(*+Br] = e*(a cos Br — b sen Br) , 
(2) Im[ (a + ibje(<*iBN] = ¿“(b cos Br + a sen Br) . 
Ahora consideremos una ecuación de segundo orden de la forma 
3) Lly]:=ay" +by+cy=g, 
donde a, b y c son números reales y g tiene la forma particular 
(4) g(t) = e*[ (a, 1" + -=+ + ajt + ag)cos Bt + (b, 1” + -+* + bit + by) sen ft], 


donde los a;'s, b;s, « son números reales. Tal función se puede expresar siempre como la 

EN E . y . . . . . . . 
parte real o imaginaria de una función que implica a la exponencial compleja. Por ejemplo, si 
usamos la ecuación (1), se puede verificar rápidamente que 


(5)  g(t) = Re[G(0)] , 
donde 


(60) Gl[0)=eée BM (a, + ib,J + --- + (a, + ibJt + (ay + ibp)] . 


Ahora, supóngase por el momento que podemos hallar una solución con valores complejos Y 
de la ecuación 


(7) L[Y] =aY" +bY'+cY=G. 


Entonces, como a, b y c son números reales, obtenemos una solución y de (3) con valores 
reales, considerando la parte real de Y; es decir, y = Re Y resuelve (3). (Recuerde que en el le- 
ma 2, página 170, demostramos este hecho para ecuaciones homogéneas). Así, necesitamos en- 
focarnos sólo en determinar una solución de (7). 

El método de coeficientes indeterminados implica que cualquier ecuación diferencial de la 
forma 


8) L[Y] =e=B (a, + ib,)1" + + (a, + ib1)1 + (a9 + ibp)] 


tiene una solución de la forma 


O) Yo ="e0EBTA "+ + Af +Ap], 


donde A,, . . . , Ay son constantes complejas y s es el menor entero no negativo tal que ningún 
término en (9) sea solución (compleja) de la ecuación homogénea correspondiente £[Y] = 0. 


li 
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Podemos determinar las constantes incógnitas A; sustituyendo (9) en (3) e igualando los coe- 
ficientes de términos semejantes. Con estos hechos en mente, podemos (pagando el precio del 
uso de la aritmética compleja) evitar los métodos de la sección 4.5 y evitar la poco placentera 
tarea de calcular derivadas de una función como e*(2 + 31 + 2)sen(20), que incluye factores 
exponenciales y trigonométricos. 

Realice este procedimiento para determinar soluciones particulares de las siguientes ecua- 
ciones: 


(a) y” + y = e (cos 2t — 3 sen 21) . 
(b) y” — 2y' + 10y = te'sen 3f . 


El uso de la aritmética compleja no sólo mejora los cálculos sino que muestra su utilidad 
al analizar la respuesta de un sistema lineal a una entrada sinusoidal. Los ingenieros eléctricos 
han hecho buen uso de esto en su estudio de los circuitos REC introduciendo el concepto de la 
impedancia. 


B. Una alternativa al método de coeficientes 
indeterminados! 


Sea 


Lly] = y" + by' + cy = g(1) 
una ecuación general no homogénea con coeficientes constantes. El proyecto anterior demos- 
tró que cualquiera de las formas que aparece en la sección 4.5 (es decir, las formas permisibles 


para la no homogeneidad g(t) que hacen de la ecuación susceptible al método de coeficientes in- 
determinados) se puede expresar en la forma genérica 


g(1) = Re[p,(t)e”] , 


donde p,(t) es un polinomio complejo de grado n y y es una constante compleja. [Véanse las 
ecuaciones (5) y (6) del Proyecto A]. Esto sugiere que un cambio de variable dependiente de 
la forma 


Y(t) = V(t)e” 


podría simplificar la ecuación (compleja) L[Y ] (1) = p,(t)e”, pues cada uno de los términos 
Y”, Y” contendrían el factor exponencial común e”, que entonces se cancelaría en la ecuación: 


Y =Ve" + yVe” , 
Y" = Ve" + 2yV'eY + y?veY , 
L[VeY”] = (V” + 2yV' + y?V)e" + b(V' + yV)e” + cVe” = p,(t)e” . 


Después de reordenar, podemos enfrentar una tarea más sencilla, la de resolver una ecuación 
con coeficientes constantes con una no homogeneidad polinomial: 


(10) V"+0V+BV=p,[t) =a,t" + ap 1" + +at+a, 


donde « =2y+byB=y +by+c. 


Sugerido en artículos de E. R. Love y R. C. Gupta 
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La ecuación (10) se puede resolver directamente mediante la siguiente estrategia. Calcu- 
lamos sus primeras n derivadas, reduciendo el polinomio a una constante: 
V" +aV” + Bv = naa + (n _ Dag e ode a 
VO + av” BV" =n(n-— 1)a,1"7? + (n— D)(n-—2)a, -1"73+--- +2a, 


VD av + gveD = nta, 
VD ay 07D By = nta, . 


Ahora, si 8 + 0, la última ecuación tiene una solución V"(t) = constante = n!a,/ fB; es- 
to puede sustituirse en la penúltima ecuación [junto con el hecho de que yo+D) = 0] para ob- 
tener V“7?, al continuar esta sustitución regresiva obtendremos una fórmula para V(+) [usando 
la ecuación (10)]. 

Por otro lado, si 8 = 0 pero a + O, la última ecuación tiene una solución yorD( = cons- 
tante = n!a,/ a. A su vez, esto puede sustituirse en la penúltima ecuación para obtener V(” (re- 
cuerde que f£ = 0) y así sucesivamente, hasta llegar a la primera ecuación, lo que proporciona 
una fórmula para V' (1). Una integración simple (con la constante aditiva usual) nos da V(1). 

Por último, si « y 8 son ambos nulos, no hay necesidad de implantar este proceso de- 
bido a que la ecuación 


V” = py(t) 


se puede resolver directamente con dos integraciones. 
Realice este procedimiento para determinar soluciones particulares a las siguientes ecua- 
ciones. 


(a) y" +3y'+2y=31+1. 

(b) y" + y =31+1. 

(0) y”=3+1. 

(d) y” -y-Dy=e*. 

(e) y” + 2y' — 3y = (4? + 3p)e" . 

(£) y” + 2y' — 3y =P cos rt . 

(8) y” + 2y' — 3y = 2te' sent — elcost . 
(h) y” — 2y' + 10y = te' sen 3f . 


(1) y” +y= e [cos 2t — 3 sen 21] . 


Explique el significado de la constante de integración para el caso f = 0. ¿Qué ocurrió 
con el factor “t”” mencionado en la sección 4.4? 


C. Método de convolución 


La convolución de dos funciones g y fes la función g * f definida por 
t 
(0 = | susu. 
0 
El objetivo de este proyecto es mostrar cómo usar las convoluciones para obtener una solu- 
ción particular a una ecuación no homogénea de la forma 
AD ay +by+cy=f(0, 


donde a, b y c son constantes, a + 0. 


E 
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(a) Use la regla de Leibniz, 


d (' _ [oh 
a | E Pao dt 


para mostrar que 

Vf = (y (0 + y(0)f (0) 

y 

DP = (0D + y (OS) + y(0)S (0) , 


suponiendo que y y f'son suficientemente diferenciables. 

(b) Sea y,(t) la solución de la ecuación homogénea ay” + by” + cy = 0 que satisface 
y,(0) = 0, y; (0) = 1/a. Muestre que y,*f es la solución particular de la ecuación 
(11) que satisface y(0) = y'(0) = 0. 

(c) Sea y¡(t) la solución de la ecuación homogénea ay” + by” + cy = 0 que satisface 
y(0) = Yo, y'(0) = Y, y sea y, como se definió en la parte (b). Muestre que 


+0 + yl) 


es la única solución al problema con valores iniciales 
(12) ay +by+cy=f();  —y(0)=Y,,  y'(0)=Y;. 


(d) Use el resultado de la parte (c) para determinar la solución de cada uno de los si- 
guientes problemas con valores iniciales. Realice todas las integraciones y exprese 
sus respuestas en términos de funciones elementales. 


(1)y"+y=tant;  y(0)=0,  y(0)=-1. 
(1D 29" + y —=y=e' sent; +(0=YE y (0)=1. 
(iii) y” — 2y +y=Vie';  y(0)=2,  y'(0)=0. 


l D,  Linealización de problemas no lineales 


Un punto de vista útil para analizar una ecuación no lineal consiste en estudiar su ecuación li- 
nealizada, que se obtiene reemplazando los términos no lineales mediante aproximaciones li- 
neales. Por ejemplo, la ecuación no lineal 

de 
(13) —y Fseng=0, 

dt 


que describe el movimiento de un péndulo simple, tiene 


9 
(14) qe +0=0 
como linealización para 6 pequeña. (El término no lineal sen O ha sido reemplazado por la 
aproximación lineal 0). 

Una solución general de la ecuación (13) utiliza las funciones elípticas de Jacobi 
(véase el Proyecto G), que son algo complicadas, de modo que trataremos de aproxi- 
mar las soluciones. Para esto usaremos dos métodos: las series de Taylor y las lineali- 
zaciones. 
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Ecuaciones lineales de segundo orden 


(a) Deduzca los primeros seis términos de la serie de Taylor en torno de £ = O de la solu- 


ción a la ecuación (13) con condiciones iniciales 9(0) = 77/12, 0'(0) = 0. (El método 
de las series de Taylor se analiza en el proyecto A del capítulo 1 y la sección 8.1). 


(b) Resuelva la ecuación (14) sujeta a las mismas condiciones iniciales 0(0) = 77/12, 


9'(0) =0. 


(c) En los mismos ejes de coordenadas, grafique las dos aproximaciones determinadas 


en las partes (a) y (b). 


(d) Analice las ventajas y desventajas del método de series de Taylor y el método de li- 


nealización. 


(e) Dé una linealización para el problema con valores iniciales. 


EE. 


x"(e) + 0.111 — x%(0)]x"(2) + x(c) =0 x(0)=04 . x.(0)=0., 


para x pequeña. Resuelva este problema linealizado para obtener una aproximación 
al problema no lineal. 


Ecuaciones no lineales que pueden resolverse mediante 
técnicas de primer orden 


Ciertas ecuaciones no lineales de segundo orden (a saber, aquellas que carecen de variables de- 
pendientes o independientes) pueden resolverse reduciéndolas a un par de ecuaciones de pri- 
mer orden. Esto se lleva a cabo haciendo la sustitución w = dy/dx, donde x es la variable 
independiente. 


(15) 


(16) 


(a) 


(b) 


Para resolver una ecuación de la forma y” = F(x, y”) donde falta la variable depen- 
diente y, hacemos w = y” (de modo que w” = y”), obteniendo el par de ecuaciones 


w=PF (x, w) : 

y =w. 

Como w” = F(x, w) es una ecuación de primer orden, disponemos de las técnicas del 
capítulo 2 para resolver en términos de w(x). Una vez determinada w(x), la integra- 


mos para obtener y(x). 
Use este método para resolver 


Ay 0, x>0. 


Para resolver una ecuación de la forma y” = F(y, y”) en donde falta la variable in- 
dependiente x, hacemos w = dy/dx para obtener, usando la regla de la cadena, 
dy  dw  dw dy dw 
= = =w . 
dx? dx dy dx dy 


En la ecuación (15), observe que y juega el papel de la variable independiente; por 
tanto, al resolverla se obtiene w(y). Luego, al sustituir w(y) en (16), obtenemos una 
ecuación separable que determina a y(x). 

Con este método, resuelva las siguientes ecuaciones. 


dy dy? Py dy 
1) 2Y5=1+|I—)]). 11) S=3+y>=0. 
02) dx? (2) sl dx? dá dx 


E 
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(c) Cable suspendido. En el estudio de un cable suspendido entre dos puntos fijos (véa- 
se la figura 4.36), aparece el problema con valores iniciales 


donde (+ 0) es constante. Resuelva este problema con valores iniciales en términos 
de y. La curva resultante se llama catenaria. 


y 


Figura 4.36 Cable suspendido 


Ml E Reingreso del Apolo 


Alar Toomre, Massachussets Institute of Technology 


Cada vez que los astronautas de las naves Apolo regresaban de la Luna en la década de 1970, 
tenían cuidado en ingresar a la atmósfera de la Tierra a lo largo de una trayectoria que formase 
un pequeño ángulo e con la horizontal. (Véase la figura 4.37). Esto era necesario para evitar 


“79 


fuerzas “g” intolerablemente grandes durante su reingreso. 


Figura 4.37 Trayectoria de reingreso 


Para apreciar las bases de su preocupación, considere el problema idealizado 


des s/n | ds 2 
pen 


donde K y H son constantes y la distancia s se mide hacia abajo desde algún punto de referen- 
cia sobre la trayectoria, como se muestra en la figura. Esta ecuación aproximada pretende que 
la única fuerza sobre la cápsula durante el reingreso es la resistencia del aire. Para un cuerpo 
como el Apolo, la resistencia es proporcional al cuadrado de la velocidad y a la densidad at- 


E 
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mosférica local, que decae exponencialmente con la altura. Intuitivamente, sería de esperar que 
la desaceleración predicha por este modelo dependería fuertemente de la constante K (que to- 
ma en cuenta la masa y el área del vehículo, entre otras cosas); pero de manera notable, para 
cápsulas que entran a la atmósfera (en “s = —00”) con una velocidad común Vo, la desacele- 
ración máxima resulta ser independiente de K. 


(a) Verifique esta última afirmación demostrando que esta desaceleración máxima no es 
más que V¿/(eH). [Sugerencia: La variable independiente £ no aparece en la ecua- 
ción diferencial, de modo que es útil hacer la sustitución v = ds/dt; véase el pro- 
yecto E, parte (b)]. 

(b) Verifique también que en el instante de mayor desaceleración, cualquiera de estas 
naves viajará precisamente a la velocidad Vo/We, habiendo perdido casi 40% de su 
velocidad original. 

(c) Use los datos plausibles V, = 11 km/seg y H = 10/(sen or) km, estime cuán peque- 
ño debe elegirse «* para no perturbar a los viajeros que retornan con no más de 10 g. 


G. Péndulo simple 


En la sección 4.7 analizamos el péndulo simple consistente en una masa m suspendida por una 
varilla de longitud € con masa despreciable y obtuvimos el problema no lineal con valores 
iniciales 

2 


Po 
(17) qa + psno=0; 00)=a, 0'0)=0, 


donde g es la aceleración debida a la gravedad y 6(1) es el ángulo que forma la varilla con la 
vertical en el instante £ (véase la figura 4.18, página 204). En este caso se supone que la masa 
se libera con velocidad nula con un ángulo inicial 4,0 < q < 7. Queremos determinar la 
ecuación de movimiento para el péndulo y su periodo de oscilación. 


(a) Use la ecuación (17) y el lema de la integral de la energía analizado en la sección 
4.7 para mostrar que 


d0Y” _ 28 
(5) = =p (cos 6 — cos a) 


y por tanto 


ea JL do 
8 V cos Ó — cos q 


(b) Use la identidad trigonométrica cos x = 1 — 2 senY(x/2) para expresar dt como 


0 


a d | 
Ab V sen(a/2) — sen?(0/2) 


(c) Haga el cambio de variable sen(9/2) = sen(a/2) sen dh para escribir dt en la forma 


(18) d donde k:= sen(a/2) . 


Ñ y db 
Í , 
8V1-R sen? y 
(d) El periodo P(«) del péndulo se define como el tiempo necesario para que el péndulo 
oscile desde un extremo hasta el otro y regrese (es decir, de « a —« y de regreso a 
0). Muestre que el periodo de oscilación está dado por 


E 


(19) 


Q0) 


QD 


(e) 


ES 
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e 1/2 dh 
pl) = a [["_Ó, 
(2) 8lo YV1= k?sen? y 


donde k := sen(a/2). [Sugerencia: El periodo es justamente cuatro veces el tiempo 
que tarda el péndulo en ir de 6 = 0 hasta O = a]. 

La integral en (19) se llama una integral elíptica del primer tipo y se denota por 
F(k, 7r/2). Como es de esperar, el periodo del péndulo simple depende de la longitud 
(€ de la varilla y el desplazamiento inicial «. De hecho, al verificar la tabla de inte- 
grales elípticas mostrará que el periodo casi se duplica cuando el desplazamiento 
inicial se incrementa de 77/8 hasta 1575/16 (para € fija). ¿Qué ocurre cuando a tien- 
de a 7? 


Integre la ecuación (18) para mostrar que 


P(a) yl ds mE 
| = === KÁ = F(Kk, , 
É% 8 Jo V1 — sen? s 8 (E 6) 


Para k fijo, F(k, b) tiene una “inversa”, denotada sn(k,u), que satisface u = F(k, p) si 
y sólo si sn(k,u) = sen q. La función sn(k, u) es una función elíptica de Jacobi y 
tiene muchas propiedades que recuerdan a las de la función seno. Use la función 
elíptica de Jacobi sn(k, u) y exprese la ecuación de movimiento para el péndulo en la 
forma 


0 =2arcsenltso e Jer 0 , dt, 


donde k := sen(a/2). 


l H. Comportamiento asintótico de las soluciones 


En la aplicación de la teoría de sistemas lineales a problemas mecánicos encontramos la ecua- 


ción 


Q2) 


y" +py+q=f(), 


donde p y q son constantes positivas con p? < 4q y f(t) es una función de fuerza para el siste- 
ma. En muchos casos es importante que el ingeniero de diseño sepa que una función de fuer- 
za acotada dé lugar sólo a soluciones acotadas. Más específicamente, ¿cómo afecta el 
comportamiento de f(t) para valores grandes de £ al comportamiento asintótico de la solución? 
Para responder esta cuestión, haga lo siguiente: 


(a) Muestre que la ecuación homogénea asociada a la ecuación (22) tiene dos solucio- 


nes linealmente independientes dadas por 
ecos Bt, e*sen Bt , 


donde a: = =p[2 <0yB=3V4q—p?. 


(b) Sea Q(t) una función continua definida en el intervalo [0, oo). Use la fórmula de va- 


riación de parámetros para mostrar que cualquier solución a (22) en [0, oo) se puede 
expresar en la forma 


dá 
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(23)  y(t) = cje” cos Bt + cze*” sen Bt 


t 
E ge cos Bt | f(v)e" “sen Bv dv 
0 


t 
+ Ls sen Bt | f(v)je""" cos Bvdv . 
B 0 
(c) Suponiendo que f está acotada en [0, 00) (es decir, existe una constante K tal que 
|f(v )] <= K para toda v = 0) use la desigualdad del triángulo y otras propiedades 
del valor absoluto para mostrar que y(t) dada en (23) satisface 


pl! = (le + lesper + EG e) 


para toda £ > 0. 
(d) De manera similar, muestre que si f, (1) y f,(t) son dos funciones continuas y acota- 


das en [O, 00) tales que |£, (1) — A(+)| <= e para toda £ > ty y si q, es una solución 
de (22) con d = f, y f. es una solución de (22) con $ = f», entonces 


AG) 3 pa(1)| <= Me” + Pr = eei=10) 


para toda £ > ty, donde M es una constante que depende de dy y $, pero no de £. 


(e) Ahora, suponga que f (1) >F¿ cuando £ > +00, donde F, es una constante. Use el 
resultado de la parte (d) para demostrar que cualquier solución q de (22) debe satis- 
facer b(1) >Fp/q cuando t > +00. [Sugerencia: Elija f, =f, A = Fo d¡ = 0, 
b, = Fo/g1. 


CAPÍTULO 


Introducción a los sistemas 


y el análisis del plano fase 


WITSER” TANQUES INTERCONECTADOS 


Dos grandes tanques, cada uno de los cuales contiene 24 litros de una solución 
salina, están conectados entre sí mediante unos tubos, como se muestra en la 
figura 5.1. El tanque A recibe agua pura a razón de 6 litros/minuto y el líquido 
sale del tanque B con la misma razón; además, se bombean $ litros/minuto de 
líquido del tanque A al tanque B y 2 litros/minuto del tanque B al tanque A. 
Los líquidos dentro de cada tanque se mantienen bien revueltos, de modo que 
cada mezcla es homogénea. Si en un principio la solución salina en el tanque A 
contiene xq kg de sal y la del tanque B contiene inicialmente y, kg de sal, deter- 
minar la masa de sal en cada tanque en el instante £ > 0. 


6 L/min 8 L/min 
—_— 


x(t) y) 


x(0) = xy Kg y(0) = yo Kg 


6 L/min 


——— 


2 L/min 


Figura 5.1 Tanques interconectados 


Observe que el volumen de líquido en cada tanque es constante e igual a 24 litros, debido al 
equilibrio entre las razones de entrada y salida. Por lo tanto, tenemos dos funciones incógni- 
tas de £: la masa de sal x(t) en el tanque A y la masa de sal y(1) en el tanque B. Si centramos 
nuestra atención en un tanque a la vez, podemos deducir dos ecuaciones que relacionen estas 
incógnitas. Como el sistema es alimentado con agua pura, esperamos que el contenido de sal 
de cada tanque tienda a cero cuando £ > +00. 239 
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Para formular las ecuaciones de este sistema, igualamos la razón de cambio de sal en 
cada tanque con la razón neta con la que se transfiere la sal a ese tanque. La concentración 
de sal en el tanque A es [x(1)/24] [kg/litro], de modo que el tubo superior saca sal del tanque 
A a razón de [8x/24] [kg/minuto]; de manera similar, el tubo inferior lleva sal al tanque A a 
razón de [2y/24] [kg/minuto] (la concentración de sal en el tanque B es [y/24] [kg/litro)]. 
El flujo de agua pura, por supuesto no transfiere sal (simplemente mantiene el volumen del 
tanque A en 24 litros). Por nuestra premisa, 


dx z A . 
de = razón de entrada — razón de salida , 


de modo que la razón de cambio de la masa de sal en el tanque A es 


de 2 8 1 1 
E e mm q” 


La razón de cambio de sal en el tanque B se determina mediante los mismos tubos de cone- 
xión y por el tubo de drenado, que saca [6y/24] [kg /minuto]: 


dy 8. 2. 6 1 1 


Así, los tanques interconectados quedan descritos mediante un sistema de ecuaciones 
diferenciales: 


nar en e 
di E Fi? 

O 

E E al 


Aunque ambas incógnitas x(1) y y(t) aparecen en cada una de las ecuaciones (1) (están “aco- 
pladas”), la estructura es tan transparente que podemos obtener una ecuación sólo en térmi- 
nos de y, despejando x en la segunda ecuación, 


(Q) x=3Y'+y, 


y sustituyendo (2) en la primera ecuación para eliminar x: 


rs =Lj Ed 
By += ¿Y +1) + Y> 
" Pi , 1 7 1 
y y y Y FG > 


1 
3" +2 + gy =0. 


Esta última ecuación, que es lineal con coeficientes constantes, se resuelve fácilmente me- 
diante los métodos de la sección 4.2 Como la ecuación auxiliar 


374 2r+=0 


Sección 5.2 Método de eliminación para sistemas con coeficientes constantes 241 


tiene raíces —1/2, —1/6, una solución general es 
(3) ple) = ce + cre 716 : 


Una vez determinada y, usamos la ecuación (2) para deducir una fórmula para x: 


C C 
(4) x1) a a 2-1) + cie R + eje 76 = Dejen + See Ñ 


Las fórmulas (3) y (4) contienen dos parámetros indeterminados, c, y c,, que podemos 
ajustar para cumplir con las condiciones iniciales dadas: 


1 1 
x(0) = 701470 =% > y(0)=c,+c,=y > 
o 
_ Yo 2% _ Yo + 2% 
a E E SE: CE 


Así, las masas de sal en los tanques A y B en el instante £ son, respectivamente, 


x(1) = (Pje A (poes 
y(0) = (PA + (Pm | 


El procedimiento de eliminación que utilizamos para resolver este ejemplo se genera- 
liza y formaliza en la siguiente sección, para hallar soluciones de todos los sistemas li- 
neales con coeficientes constantes. Además, en secciones posteriores mostraremos la 
forma de extender los algoritmos numéricos para ecuaciones de primer orden a siste- 
mas generales y veremos aplicaciones a los osciladores acoplados y los circuitos eléc- 
tricos. 

Es interesante observar en (5) que todas las soluciones del problema de tanques in- 
terconectados tienden a la solución constante x(1) = 0, y(t) = O cuando + > +oo, lo que 
es consistente con nuestras expectativas físicas. Esta solución constante se identificará 
como una solución de equilibrio estable en la sección 5.4, donde presentamos el análisis 
del plano fase. Para una clase general de sistemas es posible identificar y clasificar los equi- 
librios y obtener así información cualitativa acerca de las demás soluciones, aunque no po- 
damos resolver el sistema de manera explícita. 

La última sección de este capítulo proporciona una introducción a una moderna área de 
las matemáticas conocida como la teoría de caos. 


(5) 


MÉTODO DE ELIMINACIÓN PARA SISTEMAS 
CON COEFICIENTES CONSTANTES 


d. 
La notación y'(1) = 7 = 3) fue diseñada para sugerir que la derivada de una función y es 


el resultado de operar la función con el operador diferencial a De hecho, las segun- 


dá 


IALLULO. OD/2/VO Ue. LO ragliila «id E o 
242 Capítulo 5 Introducción a los sistemas y el análisis del plano fase 
2 
; marca dy _dd 
das derivadas se forman iterando la operación: y”(t) = 0 ST Por lo general, se usa 


EJEMPLO l 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


el símbolo D en vez de - y la ecuación diferencial de segundo orden 


y” +4y'+3y=0 
se representa! mediante 
D?y + 4Dy + 3y = (D? + 4D + 3)[y] = 0. 


Así, hemos adoptado en forma implícita la convención de que el “producto” D por D, 
se interpreta como la composición de D consigo mismo al operar sobre funciones: D?y sig- 
nifica D(D| y)); es decir, la segunda derivada. De manera similar, el producto (D + 3)(D + 1) 
opera sobre una función como 

(D + 3)D + 1)[y] = (o + 3)[(0 + 1)[y]] = (D + 3)[» + y] 
=Dly' + y] +3[y' + y] 
= (y" + y + (3y' + 3y) = y" + 4y' + 3y = (D? + 4D + 3) 
[y] 


Así, (D + 3)(D + 1) es el mismo operador que D?+4D+3;al aplicarlos a funciones 
dos veces diferenciables, los resultados son idénticos. 


Mostrar que el operador (D + 1)(D + 3) es lo mismo que D? + 4D + 3. 
Para cualquier función dos veces diferenciable y(£), se tiene 
(D + 1)(D + 3)[y] = (o + | (o + 3)b]] = (0 + 1)[y + 3y] 


=D +9] +1 +9 12" 39 0 49y) 
= y" + 4y' + 3y = (D? + 4D + 3)[y]. 


Por tanto, (D + 1)(D +3) =D?+4D+3. WM 


Como (D + 1)(D + 3) = (D + 3)(D + 1) = D? + 4D + 3, es tentador generalizar y 
proponerse considerar expresiones como aD? + bD + c como si fuesen polinomios ordina- 
rios en D. Esto es cierto, siempre que restrinjamos a a, b, c a ser constantes. El siguiente 
ejemplo con coeficientes variables es instructivo. 


Mostrar que (D + 31)D no es lo mismo que D(D + 31). 


Con y(t) como antes, 


(D + 39D[y] = (D + 31)[y'] = y" +31y ; 
D(D + 30)[y] = D[y' + 3ty] = y” + 3y + 31y' . 


¡No son iguales! Mi 


fAlgunos autores utilizan el operador de identidad I, definido por / [ y] = y, y escriben más formalmente D? + 4D 
+ 3I en vez de D? + 4D + 3. 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


Como el coeficiente 3£ no es constante, “interrumpe” la interacción del operador diferen- 
cial D con la función y(t). Mientras trabajemos con expresiones como aD? + bD + c con 
coeficientes constantes a, b y c, el “álgebra” de los operadores diferenciales sigue las mismas 
reglas que el álgebra de los polinomios. (Véanse los problemas 39-41 para insistir sobre este 
punto). 

Esto significa que el conocido método de eliminación, utilizado para resolver sistemas 
algebraicos como 


3x=2y+2=4, 
x+y-=2z2=0, 
2x=y+32=6, 


se puede adaptar para resolver cualquier sistema de ecuaciones diferenciales lineales con 
coeficientes constantes. De hecho, usamos este enfoque al resolver el sistema que surgió en 
el problema de los tanques interconectados de la sección 5.1. Nuestro objetivo en esta sec- 
ción es formalizar este método de eliminación de modo que podamos atacar casos más ge- 
nerales de sistemas lineales con coeficientes constantes. 

Primero mostraremos cómo aplicar el método a un sistema lineal de dos ecuaciones di- 
ferenciales de primer orden de la forma 


ayx' (1) + ayxle) + ay (a) + ay) = A) , 
asx'(1) + agxle) + ary (e) + asyl) = 40) , 


donde a;, a), ..., ag son constantes y x(1), y(t) es la pareja de funciones por determinar. 
Con notación de operadores, esto es 


(a,D + az)[x] + (azD + as)ly] =f, , 
(a;D + a6)[ x] + (a,D + ag)[ y ] =f. 


Resolver el sistema 


x'(£) = 3x(t) - 4y(0) +1, 


(1) 
y (1) = 4x(e) — Ty(0) + 10% . 


El lector que ha permanecido alerta puede observar que como y” no aparece en la primera 
ecuación, podríamos usar la segunda para expresar y en términos de x y x' y sustituir en la se- 
gunda ecuación para deducir una ecuación “desacoplada” que sólo contenga a x y sus deriva- 
das. Sin embargo, este sencillo truco no nos servirá para sistemas más generales (véase el 
problema 18). 

Para utilizar el método de eliminación, primero escribimos el sistema con notación de 
operadores: 


1 > 
10r . 


(D — 3)[x] + 4y 


sn —4x + (D + Dly] 


Al modelar el procedimiento de eliminación para sistemas algebraicos, podemos eliminar x 
de este sistema sumando 4 veces la primera ecuación a (D — 3) aplicada a la segunda. Es- 
to da como resultado 


(16 + (D— 3D + 7) [y] = 4-1 + (D — 3)[101] = 4 + 10 — 301, 
lo que se simplifica como 


(3) (D? + 4D — 5)[y] = 14 — 30r . 


dá 
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La ecuación (3) no es más que una ecuación lineal de segundo orden en y con coeficientes 
constantes, que tiene la solución general 


(4) y(1) = Cie + Ce +61+2, 
que podemos hallar mediante coeficientes indeterminados. 


Para determinar x(1), tenemos dos opciones. 


Método 1. Regresamos al sistema (2) y eliminamos y. Logramos esto "multiplicando" la 
primera ecuación en (2) por (D + 7) y la segunda por —4 sumando los resultados para obtener 


(D? + 4D — 5)[x] = 7 — 40t . 
Esta ecuación también se puede resolver mediante coeficientes indeterminados para obtener 
(5) x(1) = Kje “+ Ke +8+5, 


donde K; y K, son constantes arbitrarias, que no necesariamente son iguales a las constan- 
tes Cy y C, utilizadas en la fórmula (4). 

Es razonable esperar que el sistema (1) sólo implique dos constantes arbitrarias, pues 
consta de dos ecuaciones de primer orden. Así, las cuatro constante C¡, Cz, K¡ y K, no son 
independientes. Para determinar la relación entre ellas, sustituimos las expresiones para x(t) 
y y(t) dadas en (4) y (5) en una de las ecuaciones en (1), digamos, la primera. Esto da como 
resultado 


=5K ¡e + Ke! +8= 
3K¡e % + 3K,e" + 24t + 15 — 4Cje % — 4C.e' -24t-8+1, 


lo que se simplifica como 
(4C, — 8K¡)e* + (4C, — 2K,)e" =0 . 


Como e' y e* son funciones linealmente independientes en cualquier intervalo, esta última 
ecuación es válida para toda £ sólo si 


4C,-8K,=0 y 4C,-2K,=0. 


Por lo tanto, K, = C¡/2 y K, = 2C». 
Entonces, una solución del sistema (1) está dada por la pareja 


(0 x= ICE "+2Ce ABS, y = Cie + Ce 642. 


Como es de esperar, esta pareja es una solución general de (1), en el sentido de que cual- 
quier solución de (1) se puede expresar de esta manera. 


Método 2. Un método más sencillo para determinar x(t) una vez que se conoce y(t) con- 
siste en usar el sistema para obtener una ecuación para x(1) en términos de y(1) y y'(1). En 
este ejemplo, al despejar x(1) en la segunda ecuación de (1) obtenemos: 
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OS 


Al sustituir la y(t) dada en (4) se tiene 


2)= 


= 5Cje"* +2C. +81+5, 


7 


[=5Cje % + Cze" + 6] + [Cie * + Cje* + 61 +2] — 21 


Aj 


lo que coincide con (6). Mi 


El procedimiento anterior sirve, de manera más general, para cualquier sistema lineal 
de dos ecuaciones y dos incógnitas con coeficientes constantes, sin importar el orden de las 
ecuaciones. Por ejemplo, si £¡, £L>, L3, y L4 denotan operadores diferenciales con coeficien- 
tes constantes (por ejemplo, polinomios en D), entonces el método se puede aplicar al siste- 
ma lineal 


Li[x] + Laly] =f, » 
Lalx] + Laly] =£f . 
Como el sistema tiene coeficientes constantes, los operadores conmutan (por ejemplo, 
L>L4 = La4L>) y podemos eliminar variables de la manera algebraica usual. Al eliminar la 
variable y se tiene 


(7) (LiLa — Lala)[x] = 81, 


donde g, := £L4[ fi] — L2[f>]. De manera similar, eliminando la variable x se tiene 


(8) (LiLa — Lala)ly] = 82, 


donde g> :=£¡[f.1 — £z[f¡]. Ahora, si L¡L4 — LL es un operador diferencial de orden n, 
entonces una solución general de (7) contiene n constantes arbitrarias, y una solución general 
para (8) también contiene n constantes arbitrarias. Así, surge un total de 2n constantes. Sin em- 
bargo, como vimos en el ejemplo 3, sólo n de estas constantes son independientes para el sis- 
tema y las restantes se pueden expresar en términos de éstas.? La pareja de soluciones 
generales de (7) y (8) escritas en términos de las n constantes independientes es llamada solu- 
ción general del sistema. 

Si ocurre que L¡L, — LL; es el operador nulo, se dice que el sistema es degenerado. 
Como en el problema donde se buscan los puntos de intersección de dos rectas paralelas o 
iguales, un sistema degenerado puede no tener soluciones, o si posee soluciones, éstas pue- 
den implicar cualquier cantidad de constantes arbitrarias (véanse los problemas 23 y 24). 


r PROCEDIMIENTO DE ELIMINACIÓN PARA SISTEMAS 2 x 2 


Para determinar una solución general del sistema 


Li[x] + Laly] =4 , 
L3l[x] AF Lal y] = f > 
donde L£;, Lp», L3, y L¿ son polinomios en D = d/dt: 


(a) Asegúrese de escribir el sistema en forma de operadores. 


Para una demostración de este hecho, véase Ordinary Differential Equations, por M. Tenenbaum y H. Pollard 
(Dover, Nueva York, 1985), capítulo 7. 


dá 
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(b) Elimine una de las variables, por ejemplo y, y resuelva la ecuación resultante 
para x(1). Si el sistema es degenerado, ¡deténgase! Se necesita un análisis 
particular para determinar si hay o no soluciones. 

(c) (Atajo) De ser posible, use el sistema para deducir una ecuación que implique 
y(t) pero no a sus derivadas. [En caso contrario, vaya al paso (d)]. Sustituya la 
expresión hallada para x(t) en esta ecuación y obtenga una fórmula para y(1). 
Las expresiones para x(1), y(£) dan la solución general deseada. 

(d) Elimine x del sistema y determine y(+). [Al despejar y(t) se tienen más constan- 
tes; de hecho, el doble de las necesarias]. 

(e) Elimine las constantes adicionales sustituyendo las expresiones para x(+) y y(t) 
en una o ambas ecuaciones del sistema. Escriba las expresiones para x(t) y 
y(t) en términos de las demás constantes. 


EJEMPLO 4 Determinar una solución general para 
(9) 2) + y (1) 8 x(1) + y(1) ME 
xt) + y (0 - xl) =8? . 


SOLUCIÓN Primero expresamos el sistema con notación de operadores: 


(D? — 1)[x] + (0 +1)[»] 
(0 = D[x] + DÍ] 


=1, 
a 


(10) 


Í 
En este caso, L¡ :=D? — 1,L,:=D+1,L3:=D-— 1, y L4:=D. 
Al eliminar y se tiene (véase (7)): 
((0? — 1)D — (D + D(D - 1) [x] = DI-11 - (D+1D[2], 
lo que se reduce a 
(D-D((D+10D- (D+1)[x] =-2-%P, 
(11) (D - 1P(D + D[x] = -2-é. 
Como (D — 1(D + 1) es de tercer orden, es de esperar que haya tres constantes arbitra- 
rias en una solución general del sistema (9). 
Aunque los métodos del capítulo 4 se centraron en la solución de ecuaciones de segun- 
do orden, hemos visto varios ejemplos de cómo extenderlos naturalmente a ecuaciones de 
orden superior.' Al aplicar esta estrategia a la ecuación de tercer orden (11), observamos que 


la ecuación homogénea correspondiente tiene la ecuación auxiliar (r — 1)(r + 1) = 0 con 
raíces r = 1,1, —1. Por lo tanto, una solución general de la ecuación homogénea es 


xu(t) = Cje* + Cate" + Cje”. 


Para determinar una solución particular de (11), usamos el método de coeficientes indeter- 
minados con xp(1) = AR? + Bt + C. Al sustituir esto en (11) y determinar A, B y C, tene- 
mos (después de un poco de álgebra) 


xplt) = =P —=4t=6. 


“En el capítulo 6 se da un tratamiento detallado a las ecuaciones de órdenes más altas. 


E 


APTA AO NE EA II NS 
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Así, una solución general de la ecuación (11) es 
(12) xl) = xj (0) + xp(t) = Cie" + Cate! + Cie" —P4=4t=6. 


Para determinar y(1), seguimos el atajo descrito en el paso (c) del recuadro con el pro- 
cedimiento de eliminación. Al restar la segunda ecuación en (10) de la primera, tenemos 


(D?2-Dlx] +y=-1-é, 
de modo que 
y = (D-D3M[x] -1-8*?. 
Al insertar la expresión para x(+) dada en (12), obtenemos 


y(t) = Cie" + Calte! + e) — Cie — 2-4 
=[Cjet + Calte! + 2) + Cie 2]-1-8P, 
(13) — yl(t) = —Cae' - 2C3e "$23. 


Las fórmulas para x(+) en (12) y y(t) en (13) proporcionan la solución general de (9). Mi 


El método de eliminación también se aplica a sistemas lineales con tres o más ecuaciones 
e incógnitas; sin embargo, se vuelve demasiado complejo al aumentar el número de ecuacio- 
nes O incógnitas. Los métodos matriciales que se presentan en el capítulo 9 son más adecua- 
dos para sistemas más grandes. En este caso ilustramos la técnica de eliminación para un 
sistema 3 X 3. 


EJEMPLO 5 Determinar una solución general de 


SOLUCIÓN Primero expresamos el sistema con notación de operadores: 


(D- D[x] =2y+2=0, 

(15) =x+Dly]-2=0, 
—4x + 4y + (D — 5)[2] =0. 

Al eliminar z de las dos primeras ecuaciones (sumándolas) y luego de las dos últimas, se ob- 
tiene (después de algo de álgebra, que omitimos) 
de (D — 2)[x] + (0 2)[y] = 
=(D - 1)[x] + (o — Do — 4)[y] = 


Al eliminar x de este sistema de 2 X 2, obtenemos 


> 


(D — 1)(D — 2)(D — 3)[y] =0, 
que tiene la solución general 


(17)  y() =C;e* + Cje? + Cie? . 


dá 
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Al seguir el atajo, sumamos las dos ecuaciones en (16) para obtener una expresión pa- 
ra x en términos de y y sus derivadas, que se simplifica como 


x= (D? — 4D + 2)[y] = y” — 4y' + 2y. 
Al sustituir la expresión (17) para y(t) en esta ecuación, obtenemos 
(18)  x(1) = —Cj¡e' — 2C,e* — Cye* , 
Por último, al usar la segunda ecuación en (14) para hallar z(+), obtenemos 
ze) = y (e) = x(2) , 
y sustituirla en y(1) y x(1) tenemos 
(19)  z(1)=2C¡e' + 4C,e* + 4Cye* . 


Las expresiones para x(1) en (18), y(t) en (17) y z(1) en (19) proporcionan una solución 
general con C,, C,, y Cz como constantes arbitrarias. M 


En los problemas 1 a 18, use el método de eliminación dx dx 2070 
. Se y É 13. —=x-w—d4y, MT+y=f, 
para determinar una solución general para el sistema li- dt dt 
neal dado, donde la derivación es con respecto de t. dy dy 
e +y des > 1 
llx+y=-2, 2. 1=3y, 
- = y r= = dw dx d 
ESO OS A ii 
3. x"+2y=0, 4d xX=x-y, dl : dean ; dy e 
EA MS 7 — = 3w + 4z x+—h= 
y ER AR dt d? 
Ss xi +yox=5, 6 x'=3x-—2y+senf, 17.x" +5x-4y=0, 
x +y+y=1 y'=4x— y —cos tf ad + 2y= 
7. (D+ Du] - (D+ Dv] =e*, 18. x" + y" —x' =21 
(D— 1)[u] + (D + 1)[v] =5 e 
8. (D-3)lx] + (D-Dly]=+, En los problemas 19 a 21, resuelva el problema con va- 
lores iniciales dado. 
(D + 1)[x] + (D + 4)[y] = 1 pa 
poo 19. ¿Hi +y 5 x50)=1, 
xXx +y— x-y=senf dy 
y y a TA y(0)=0. 
10.2 +y=x-=y=e', 
PENES E 2 Ea ye; 0) = 5 
11. (D?- Nu] +5u=e', 2. Du] +D[v] =2, y 
2u +(D? +2)][v] =0 4u + D[v] =6 a TER NA 


Sección 5.2 
2 
a =y; r(0)=3, Y(0)=1, 
dt 
d?y , 
q 0 =l5 == 
22. Verifique que la solución al problema con valores 
iniciales 
x=5x-3y-2; x0)=2, 
y =4x-3y=1;5  y(0)=0 


satisface |x(t)| + |y(t)] > +00 cuando t> +00. 


En los problemas 23 y 24, muestre que el sistema lineal 
dado es degenerado. Al tratar de resolver el sistema, de- 
termine si no tiene soluciones o si tiene una infinidad. 
23. (D — 1)[x] + (D — 1)[y] = -3e?, 

(D + 2)[x] + (D + 2)[y] = 3e* 
24. D[x] + (D+ 1)[y] =e*, 

D[x] + (D + 1)[y] =0 
En los problemas 253 a 28, use el método de eliminación 


para determinar una solución general para el sistema 
dado de tres ecuaciones con las tres funciones incógni- 


tas x(0), y (2), zlt). 


A RN 


25. =x+2y-=z, 26. x' =3x+y-=2, 
yY=x>+z, y=x+2y-2, 
zl = 4x — 4y + 5z Zl=3x + 3y-—2 

27. x" =4x-—4z, 28. x" =x+2y+2, 
y =y= 223 y =6x-y, 
zl = —2x— 4y + 4 Zl=-=x-2y-Z 


En los problemas 29 y 30, determine el rango de valores 
(si éste existe) del parámetro k que garantice que todas 
las soluciones x(t), y(t) del sistema dado permanezcan 
acotadas cuando t—> +00. 


AE == 
29. y = y, 30. di x+Ay, 
dy dy 
a 7 A FRY ri 
A 
6 L/min 


x(0) 


3 L/min 


A 
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31. Dos grandes tanques, cada uno con 100 litros de lí- 
quido, están conectados entre sí mediante tubos, de 
modo que el líquido fluye del tanque A al tanque B 
a razón de 3 litros/minuto y de B al A a razón de 1 
litro/minuto (véase la figura 5.2). El líquido dentro 
de cada tanque se mantiene bien revuelto. Una solu- 
ción salina con una concentración de 0.2 kg/litro de 
sal fluye hacia el tanque A a razón de 6 litros/minu- 
to. La solución (diluida) sale del sistema del tanque 
A a 4 litros/minuto y del tanque B a 2 litros/minuto. 
Si en un principio, el tanque A contiene agua pura 
y el tanque B contiene 20 kg de sal, determine la 
masa de sal en cada tanque en el instante £ = 0. 

32. En el problema 31 fluían 3 litros/minuto de líquido 
del tanque A al tanque B y 1 litro/minuto del B al A. 
Determine la masa de sal en cada tanque en el instante 
t = 0 si ahora fluyen 5 litros/minuto del A al B y 3 
litros/minuto del B al A, manteniendo los demás 
datos. 

33. En el problema 31, suponga que no hay salida de la 
solución del sistema desde el tanque B, que sólo fluye 
1 litro/minuto del A al B y sólo entran 4 litros/minu- 
to al sistema en el tanque A, manteniendo los demás 
datos. Determine la masa de sal en cada tanque en el 
instante t£ = 0. 


34. Sistema de retroalimentación con retraso acumu- 
lado. Muchos sistemas físicos y biológicos implican 
retrasos de tiempo. Un retraso de tiempo puro tiene 
una salida igual a la entrada, pero retrasada en el 
tiempo. Un tipo más común de retraso es el retraso 
acumulado. Un ejemplo de tal sistema de retroali- 
mentación aparece en la figura 5.3 en la página 250. 
En este caso, el nivel de fluido en el tanque B deter- 
mina la razón con que el fluido entra al tanque A. 
Suponga que esta razón está dada por 
Ri(t) = a|V = va(s)], donde a y V son constantes 
positivas y V2(1) es el volumen de fluido en el tanque 
B en el instante 1. 


(a) Si la razón de salida Rx del tanque B es cons- 
tante y la razón de flujo R, del tanque A al B es 


y) 


4 L/min x(0) =0 kg AAAAAAAAAAKÁ y(0) =20 kg 2 L/min 
AA ——_—_————r> 
1 L/min 


Figura 5.2 Problema de mezclas para tanques interconectados entre sí 


E 
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Tanque A 


VO) 


Energía 


Figura 5.3 Sistema de retroalimentación con retraso acumulado 


Rz(t) = KV,(t), donde K es una constante po- 
sitiva y V¡(t) es el volumen de fluido en el tan- 
que A en el instante £, muestre entonces que este 
sistema de retroalimentación queda descrito 
mediante el sistema 


dv 

7 = a (V= Val0) — KV), 
dv. 

77 = KVi(e) — Ra 


(b) Determine una solución general para el sistema de 
la parte (a) cuando a. = (min)”!, V = 20 Litros, 
K=2(min”!, y R3 = 10 litros/minuto. 

(c) Use la solución general obtenida en la parte (b). 
¿Qué se puede decir acerca del volumen de fluido 
en cada uno de los tanques cuando £—> +00? 


35. Para fines de enfriamiento, una casa consta de dos 
zonas: la zona A del desván y la zona B habitable 
(véase la figura 5.4). El área habitable se enfría me- 
diante un sistema de aire acondicionado que elimina 
24,000 Btu/h. La capacidad calórica de la zona B es 
de 1/2*F por cada mil Btu. La constante de tiempo 


para la transferencia de calor entre la zona A y el ex- 


| | [24,000 Btu/hr 
4 hr 


Figura 5.4 Casa con aire acondicionado y desván 


O 
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terior es de 2 horas, entre la zona B y el exterior es 
de 4 horas y entre las dos zonas es de 4 horas. Si la 
temperatura exterior se mantiene en 100%F, ¿qué 
temperatura puede alcanzarse en la zona A del des- 
ván? (En la sección 3.3 se estudió el calentamiento 
y el enfriamiento de edificios). 


36. Un edificio consta de dos zonas, A y B (véase la fi- 
gura 5.5). Sólo la zona A es calentada mediante una 
caldera que genera 80,000 Btu/h. La capacidad caló- 
rica de la zona A es de 1/4%F por cada mil Btu. La 
constante de tiempo para la transferencia de calor 
entre la zona A y el exterior es de 4 horas, entre la 
zona B no calentada y el exterior es de 5 horas y en- 
tre las dos zonas es de 2 horas. Si la temperatura ex- 
terior permanece en O%F, ¿hasta qué temperatura 
podrá enfriarse la zona B no calentada B? 


5 hr 


Figura 5.5 Edificio con dos zonas, una de ellas calentada 


37. En el problema 36, si se coloca una pequeña calde- 
ra que genera 1,000 Btu/h en la zona B, determine la 
mínima temperatura que podría tenerse en la zona B 
si ésta tiene una capacidad calórica de 2%F por cada 
1,000 Btu. 


38. Carrera armamentista. Un modelo matemático 
simplificado para una carrera armamentista entre 
dos países cuyos gastos en defensa quedan expresados 
mediante las variables x(+) y y(t) está dado por el 
sistema lineal 


A E M=1, 
dy 
rs o E y(0)=4, 


donde a y b son constantes que miden la confianza 
(o desconfianza) que cada país tiene en el otro. De- 
termine si habrá un desarme (x y y tienden a cero al 
crecer f), una carrera armamentista estabilizada (x y 
y tienden a una constante cuando £ > +00) o una 
carrera armamentista desenfrenada (x y y tiende 
+00 cuando t > +00). 


ar 


ii dl DI A UI TIA ON 
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39. Operadores diferenciales con coeficientes cons- (a) Leyes conmutativas: 
tantes. Sean A y B dos operadores diferenciales li- AROS EA 
neales con coeficientes constantes; por ejemplo, 
a AB=BA . 
A := a,D +aDr+a,, b L Mod 
t , 
B:=b,D2+bD + bo, (b) Leyes asociativas 


(A+FB)+C=AH+(B4+C), 
(AB)C = A(BC) . 
(c) Ley distributiva: A(B + C) = AB+ AC . 


donde ay, a,, a2, bo, by, y ba, son constantes. Defini- 
mos la suma A + B como 


(4 + B)[y] :=A[y] + Bl), 3 
y el producto AB como 40. Sean A=(D—-1)B=(D+2), y y=x. 


Calcule 
(4B)[y]:=A[B[»]] . 


(a) Aly] . () B[A[y]]. (0 B[»]. 
Observe que el producto AB es el operador com- 
puesto que se obtiene al aplicar primero B y luego A. (d) A[B[»]] - (e) AB. (£) (aB)[»] ] 
Decimos que dos operadores A y B son iguales si ¿7 
Aly] = B[y] para cualquier función y con las deri- 
vadas necesarias. Con estas definiciones, verifique (a) D?+3D-4. (b) D?+D=6. 


las siguientes propiedades: (e) 2D2+9D-5. (d) D?-2. 


. Factorice los siguientes operadores diferenciales: 


TES MÉTODOS NUMÉRICOS PARA SISTEMAS 
Y ECUACIONES DE ORDEN SUPERIOR 


Aunque en el capítulo 2 estudiamos una media docena de métodos analíticos para obtener 
soluciones a ecuaciones diferenciales ordinarias de primer orden, las técnicas para las ecua- 
ciones de orden superior o los sistemas de ecuaciones son mucho más limitadas. En el capí- 
tulo 4 nos centramos en resolver la ecuación lineal de segundo orden con coeficientes 
constantes. El método de eliminación de la sección anterior también se restringía a sistemas 
con coeficientes constantes. De hecho, las ecuaciones lineales de orden superior y los siste- 
mas con coeficientes constantes se pueden resolver de manera analítica mediante extensio- 
nes de estos métodos, como veremos en los capítulos 6, 7 y 9. 

Sin embargo, si las ecuaciones (incluso una sola ecuación lineal de segundo orden) tie- 
nen coeficientes variables, el proceso de solución es mucho menos satisfactorio. Como ve- 
remos en el capítulo 8, las soluciones se expresan como series infinitas, y su cálculo puede 
ser más laborioso. (Una notable excepción es la ecuación de Cauchy-Euler, o equidimensio- 
nal; una sencilla sustitución la transforma en una ecuación con coeficientes constantes; véa- 
se la página 176). Virtualmente no sabemos nada de la forma para obtener soluciones 
exactas a ecuaciones no lineales de segundo orden. 

Por fortuna, todos los casos (ecuaciones o sistemas no lineales, de orden superior, con 
coeficientes constantes o variables) pueden enfrentarse mediante una única formulación que 
conduce a varios enfoques numéricos. En esta sección veremos la forma de expresar las 
ecuaciones diferenciales como un sistema en forma normal y la forma de “vectorizar” el mé- 
todo de Euler para el cálculo de soluciones y aplicarlo a tales sistemas. Aunque en los capí- 
tulos posteriores volveremos a los métodos analíticos de solución, la versión vectorizada de 
la técnica de Euler o la técnica más eficiente de Runge-Kutta estarán disponibles para la ex- 
ploración numérica de problemas intratables. 
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Forma normal 


Un sistema de m ecuaciones diferenciales en las m funciones incógnitas x,(2), x2(0),..., Xmlt) 
expresado en el formato 


Ue re AO O 
ad) xt) = falt, X1,X2) ... a) > 


Xt) = ft, das a) 


es llamado forma normal. Observe que (1) consta de m ecuaciones de primer orden que en con- 
junto se ve como una versión vectorizada de una única ecuación genérica de primer orden 


Q) xo =f(x), 


y que el sistema expresado en la ecuación (1) de la sección 5.1 asume esta forma, al igual 
que las ecuaciones (1) y (14) de la sección 5.2. Un problema con valores iniciales para (1) 
implica determinar una solución de este sistema que satisfaga las condiciones iniciales 


xilto) = 41, xolto) = da ..., Xmlto) = Am 


para valores prescritos fo, 4¡, 47, . . . , Ay» 

La importancia de la forma normal está subvaluada por el hecho de que la mayor parte 
de los códigos profesionales para problemas con valores iniciales suponen que el sistema es- 
tá escrito en esta forma. Además, para un sistema lineal en forma normal, se puede aplicar 
la poderosa maquinaria del álgebra lineal. [De hecho, en el capítulo 9 mostraremos que las 
soluciones x(t) = ce“ de la sencilla ecuación x” = ax se puede generalizar a sistemas con 
coeficientes constantes en forma normal!. 

Por estas razones, es gratificante observar que una (sola) ecuación de orden superior se 
puede convertir en un sistema equivalente de ecuaciones de primer orden. 

Un método para convertir una ecuación diferencial de orden m 


DO 0 =Alry y... 0) 


en un sistema de primer orden consiste en introducir, como incógnitas adicionales, la serie 
de derivadas de y: 


xd0) i= y(0, 10 :=y 0, ..., Alb) := y). 
Con este esquema obtenemos m — 1 ecuaciones de primer orden de manera muy sencilla: 
xi(0) = y (e) = xal0) , 
(4) xa(0) = y" (0) = xs(0) , 


rip) =D) = xl) - 


La m-ésima y última ecuación constituye entonces una reformulación de la ecuación origi- 
nal (3) en términos de las nuevas incógnitas: 


(5) ele) = ye) == fi, Xp X2 ...> Xm) . 


Si la ecuación (3) tiene condiciones iniciales y(tp) = ay, y' (to) = a», ..., y Ds = Ay el 
sistema (4)-(5) tiene condiciones iniciales x¡(tp) = aj, x2[tp) = 47, . . . + Xmlto) = Ay: 


E 
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EJEMPLO |l 


SOLUCIÓN 


Convertir el problema con valores iniciales 


(0) y) +30) +y(0) =sent;  y(0)=1, y'(0)=5 
en un problema con valores iniciales para un sistema en forma normal. 


Primero expresamos la ecuación diferencial en (6) como 


y (1) = —31y (0) — y(0? + sent . 


Al hacer x, (1) := y(1) y x,(1) := y'(£), obtenemos 
(0 =x(0) , 
xl) = —3tx0[0)— x, (4)? + sent . 


Las condiciones iniciales se transforman en x,(0) = 1,x2(0) =5. Mi 


Método de Euler para sistemas en forma normal 


Recuerde de la sección 1.4 que el método de Euler para resolver una sola ecuación de primer 
orden (2) se basa en la estimación de la solución x en el instante (tf, + h) mediante la aproxi- 
mación 


(7) x(to + h) = x(to) + hx"(to) = x(tp) + nflto, x(to)) , 

y que como consecuencia, el algoritmo se puede resumir mediante las fórmulas recursivas 
(8) tir =p FA, 

(9) SA Ade. AENA 


[compare las ecuaciones (2) y (3), sección 1.4]. Ahora podemos aplicar la aproximación (7) 
a cada una de las ecuaciones en el sistema (1): 


(10) — xylto +) = xilt0) + hx£ (to) = xylto) + hflto, x1 (to), x2 (to), . . . , Xlto)) , 
y parak = 1,2,...m, llegamos a las fórmulas recursivas 


a In+1 = fa + h > 


> ria) > 


> ae > 


Xlin+1 —= Xin + hits Xlin> X2:n> ES 


X2in + hflto Xin X2:im> 2% 


. 


a Er 


Xmin+1 = Xp TE HF tn, Xiu Ximo ++ + du) M=0 Ll 


Aquí nos estorba la inútil notación x,,,, para la aproximación al valor de la p-ésima función x, 


en el instante t = fy + nh; es decir, Xy. = Xplto + nh). Sin embargo, si consideramos las incóg- 


nitas y los lados derechos de (1) como componentes de vectores 


xl2) : = [x1(2), x2(0), ... ,xmlt)] , 


£(1, x) = [ cd ace lina ll : 
entonces (12) se puede expresar en la forma más agradable 


(13) Xn+1 = Xp + h£(t,, X,) . 


dá 
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EJEMPLO 2 Use el método de Euler vectorizado con tamaño de paso h = 0.1 para determinar una apro- 
ximación de la solución al problema con valores iniciales 


(14) — y (e) +4y (0) +3y(1)=0; — y(0)=15, y(0)=-25, 


en el intervalo [0, 1]. 


SOLUCIÓN — Para el tamaño de paso dado, el método proporcionaría aproximaciones para y(0.1), y(0.2), 
. , y (1.0). Para aplicar el método de Euler vectorizado a (14), primero convertimos el pro- 
blema a su forma normal. Al hacer x, = y y x, = y”, obtenemos el sistema 


x1! = xo; a(0)=15, 
(15) 
Xx" = —4x, — 3x1; x2(0) = -2.5 . 
Al comparar (15) con (1), vemos que f¡(t, x,,x2) = x2 y falt, x1, 2) = —4x, — 3x;. 
Con los valores de partida of fy = 0, x¡p = 1.5, y X29 = —2.5, calculamos 


x1(0.1) = x1.1 = X1:0 + hxao = 1.5 + 0.1(-2.5) = 1.25, 


xol0.1) = x2:1 = xp + Al—4Axa0 — 31.0) = 2.5 + 0,1[ —4(-2.5) — 3-1.5] = 1.95 ; 


x1(0,2) = x12 = x1:1 + hxa1 = 1.25 + 0.1(-1.95) = 1.055 , 


x2(0.2) = 12.9 = xa + h(—4x24 — 3111) = 1.95 + 0.1[ -4(-1.95) - 3-1.25] = -1.545 . 


Continuamos con el algoritmo para obtener los valores restantes, que aparecen en la ta- 
bla 5.1, junto con los valores exactos calculados mediante los métodos del capítulo 4. Ob- 
serve que la columna x,,, proporciona las aproximaciones de y”(£), pues x2(1) = y'(0). Mi 


TABLA 5.1 APROXIMACIONES DE LA SOLUCIÓN A (14) EN EL EJEMPLO 2 


t= n(0.1) Xin y Exacta X2in y' Exacta 
0 1.5 1.5 =20 =2:0 
0.1 1.25 1.275246528 1:95 —2.016064749 
0.2 1.055 1.093136571 1.545 —1.641948207 
0.3 0.9005 0.944103051 1.2435 —1.35067271 
0.4 0.77615 0.820917152 —1.01625 —1.122111364 
0.5 0.674525 0.71809574 —0.842595 —0.9412259 
0.6 0.5902655 0.63146108 —0.7079145 —0.796759968 
0.7 0.51947405 0.557813518 —0.60182835 —0.680269946 
0.8 0.459291215  0.494687941 —0.516939225 —0.585405894 
0.9 0.407597293 — 0.440172416 —0.4479509 —0.507377929 
1 0.362802203  0.392772975 —0.391049727 —0.442560044 
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El método de Euler es más o menos preciso para este problema, con un tamaño de pa- 
so de h = 0.1. El siguiente ejemplo demuestra los efectos del uso de menores valores de h 
para mejorar la precisión. 


EJEMPLO 3 Para el problema con valores iniciales del ejemplo 2, usar el método de Euler para estimar 
y(1) para mitades sucesivas de tamaño de paso h = 0.1, 0.05, 0.025, 0.0125, 0.00625. 


SOLUCIÓN Con el mismo esquema del ejemplo 2, hallamos las siguientes aproximaciones, denotadas 
por y(1;h) (obtenida con tamaño de paso h): 


A 0.05 | 0.025 | 0.0125 | 0.00625 
y(L:h) | 0.36280 | 0.37787 | 0.38535 | 0.38907 | 0.39092 


[Recuerde que el valor exacto, redondeado a cinco cifras decimales, es y(1) = 0.39277]. Mi 


El esquema de Runge-Kutta descrito en la sección 3.7 también es fácil de vectorizar; los 
detalles aparecen en la página siguiente. Como sería de esperar, su desempeño es mucho 
más preciso, pues proporciona una coincidencia de 5 cifras decimales con la solución exac- 
ta para un tamaño de paso de 0.05: 


h | 0.1 | 005 | 0.025 | 0.0125 | 0.00625 
y(13h) | 0.39278 | 0.39277 | 0.39277 | 0.39277 | 0.39277 


Como en la sección 3.7, ambos algoritmos se pueden codificar para repetir el cálculo 
de y(1) con una sucesión de tamaños de paso cada vez menores hasta que dos estimacio- 
nes consecutivas coincidan salvo cierta tolerancia dada e. Aquí hay que interpretar “dos 
estimaciones que coinciden salvo e” como la diferencia entre los componentes de las 
aproximaciones sucesivas [es decir, las aproximaciones a y(1) y y'(1)] sea menor que e. 


Una aplicación a la dinámica de poblaciones 


A principios del siglo XX, A. J. Lotka y V. Volterra desarrollaron en forma independiente un 
modelo matemático para la dinámica de poblaciones de especies en competencia, una de las 
cuales es un depredador con población x,(1) y la otra es su presa con población xy (1). Este 
modelo supone que hay una gran cantidad de alimento disponible para la presa, de modo que 
la tasa de natalidad de la presa debe seguir la ley de Malthus o exponencial (véase la sección 
3.2); es decir, la tasa de natalidad de la presa es Ax,, donde A es una constante positiva. La 
tasa de mortalidad de la presa depende del número de interacciones entre los depredadores 
y las presas. Esto queda descrito por la expresión Bx¡x>, donde B es una constante positiva. 
Por lo tanto, la razón de cambio en la población de las presas por unidad de tiempo es 
dx,/dt = Ax, — Bx¡x,. Suponiendo que los depredadores dependan completamente de la 
presa como su alimento, entonces la tasa de natalidad de los depredadores depende del nú- 
mero de interacciones con las presas; es decir, la tasa de natalidad de los depredadores es 
Dx;¡x,, donde D es una constante positiva. Suponemos que la tasa de mortalidad de los de- 
predadores es Cx,, pues sin alimento, la población moriría a una razón proporcional a la po- 
blación presente. Por lo tanto, la razón de cambio en la población de depredadores por 
unidad de tiempo es dx>/dt = —Cx, + Dx¡x»,. Al combinar estas dos ecuaciones obtenemos 
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el sistema de Lotka-Volterra para la dinámica de poblaciones de dos especies en competen- 
cia: 


xi = Ax, — Bxi¡x> , 
(16) 1 1 1% 


x= -Cx, + Dx;x) . 


En general, tales sistemas no se pueden resolver de manera explícita. En el siguiente 
ejemplo obtenemos una solución aproximada de tal sistema mediante la forma vectorizada 


del algoritmo de Runge-Kutta. 
Para el sistema de dos ecuaciones 


x1 = f,(t, x1, xp) > 


Xx = fal, X1, Xx) > 


con condiciones iniciales x¡(1)) = X1:0> xalto) = X2:0, la forma vectorizada de las ecuaciones 
(14), página 136, se convierte en 


te lO ls 


1 
(17) Aint Xp E ¿a + 212 + 23 + Ka4) > 


a 1 
Xoin+1 gn E 1 + Loa + Po + Koa) > 
donde h es el tamaño de paso; para ¿ = 1 y 2, 


Ki — hflt,, Xlin> X2:n) > 


hfli, + 


n 


4 h 1 1 
Kia — 2 Xin as Ko X2:n + Ska.) > 

18) h 1 1 
Ki3 == hf; ln + Xin as 212 X2n + 59) > 


2 
Kia == hflt, + h, Xin as Ki 3» X2n + ko) E 


Es importante observar que Kk;., y K»: deben calcularse antes que k; 2 y kz 2. De manera 
similar, hay que calcular ky.> y K>:, para calcular k;.3 y k>.3, etcétera. En el programa del apén- 
dice E se bosqueja la aplicación del método para graficar soluciones aproximadas en un in- 
tervalo dado [ to, t1] o bien obtener aproximaciones de las soluciones en un punto dado, con 
la tolerancia deseada. 


EJEMPLO 4 Usar el algoritmo clásico de Runge-Kutta de cuarto orden para sistemas con el fin de apro- 
ximar la solución del problema con valores iniciales 


(19) x1 = 2x1 — 2x1x2 ; 20) =1.s 


X9 = X1X2 — X2 ; x2(0) =3 
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SOLUCIÓN 


en £ = 1. Comenzando desde h = 1, continúe dividiendo a la mitad el tamaño de paso has- 
ta que dos aproximaciones sucesivas de x,(1) y de x,(1) difieran a lo más en 0.0001. 


En este caso, f¡(t,x1,x2) = 2x, — 2x1x2 y lt, x1, x2) = x1x — x>. Con los datos ty = 0, 
Xro = 1, x2:0 = 3, procedemos con el algoritmo para calcular x1(1; 1) y x2(1; 1), las aproxi- 
maciones de x¡(1), x>(1) usando h = 1. Por las fórmulas en (18) tenemos que 


Kia =h 2X1:0 4 2x1:0%2:0) = 2(1) 2(1)(3) 4 3 


1 +5(4)] - 2[1 + 54)][3 + 50] 
=-2+23)=4, 
Kk22 = h| le ps 51) lo Ale 5ko.1) 5 (ezo By 52,1) ] 


= [1 + (-4)][5 + L0)] - [3 + Lto)] 


De manera análoga calculamos 
ki3 = h[2(x1,0 + 512) a 2(X1: El 22) (2: + ¿2)] 5, 
Kko3 = h] (x o + 512) (ezo Es o) (2. ni ¿62)] o 


k14 = h[2(t1o + K13) — 210 + K13)(%20 + k25)] = 28 , 


k24 = hl (ero + K13)Mao + ko 5) — (dao + ko3)] = 18 . 
Insertando estos valores en la fórmula (17) obtenemos 
1 
X1,1 = Xi + UN + 2k12 + 2k]3 + Ka) 
=1+ (448 + 12-28) =-1 ; 
1 
X21 = X2p + ¿Ue + 2k22 + 2lo3 + Koa), 


=3 +0 12+0+18)=4, 


como las aproximaciones respectivas a x¡(1) y x2(1). 
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Al repetir el algoritmo con h = 1/2 (N = 2) obtenemos las aproximaciones x,(1; 27?) y 
x2(1;27!) para x,(1) y x,(1) En la tabla 5.2 enumeramos las aproximaciones x,(1; 27") 
y x2(1; 27) para x,(1) y x,(1) usando el tamaño de paso h = 27” param =0,1,2,3 y 4. 
Nos detenemos en m = 4, pues 


lx (1; 273) — x,(1; 27%] = 0.00006 < 0.0001 


lx2(1; 29) — x,(1; 27%)]| = 0.00001 < 0.0001 . 


Por tanto, x,(1) = 0.07735 y x,(1) = 1.46445, con tolerancia 0.0001. Mi 


TABLA 5.2 APROXIMACIONES DE LA SOLUCIÓN 
DEL SISTEMA (17) EN EL EJEMPLO 4 


m h x1(1; h) x2(1; h) 
0 1.0 1.0 4.0 

1 0.5 0.14662 1.47356 
2 0.25 0.07885 1.46469 
3 0.125 0.07741 1.46446 
4 0.0625 0.07735 1.46445 


Para hacerse una mejor idea de la solución del sistema (19), en la figura 5.6 hemos gra- 
ficado la aproximación de la solución para O <= £ <= 12, usando interpolación lineal para unir 
las aproximaciones vectorizadas de Runge-Kutta para los puntos £ = 0, 0.125, 0.25,..., 
12.0 (es decir, con h = 0.125). La gráfica sugiere que los componentes x, y x, son periódi- 
cos en la variable £. En el proyecto D usamos el análisis en el plano fase para mostrar que, 
en efecto, las ecuaciones de Volterra-Lotka tienen soluciones periódicas. 


—Í 


: + +++ 
0. 12.03.4556 7 8 9 10 11 12 


Figura 5.6 Gráficas de los componentes de una solución aproximada del sistema de Volterra-Lotka (17) 
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En los problemas 1 a 7, convierta el problema con valo- 
res iniciales dado en un problema con valores iniciales 
para un sistema en forma normal. 


Ly (0) +9) - 30) =P ; 
y(0)=3, y (0)=-6. 
2. y”(1) = cos(t— y) + y*(0) ; 


y(0)=1,  y(0)=0 
3. yl Mg) — yt) + 7y(0) = cost ; 
0 0)=1, y"0)=0,  y"o)=2 
4.190) = [y (0) — sen(y(1)) +e%; 
y(0) = y'(0) = + =y3%(0) =0 
BS. +yoxa=2t; x(3)=5, x(3)=2, 
Pata A OBS SB) 
[Sugerencia: haga x¡=X , Xx2=X', Xx3=Y, 
x4= y]. 


6. 3x"+5x-—2y =0; x(0)=-1, x(0)=0, 
4y"+2y=6x=0; y(0)=1,  y(0)=2 

Tx" —=y=t; x(0) = x'(0) =x"(0)=4, 
2x" + 5y"-2y=1;  y(0)=y'(0) = 1 


$. Forma de Sturm-Liouville. Una ecuación de se- 
gundo orden está en la Forma de Sturm-Liouville. 
si se expresa como 


[p(0y (0) + aldy() =0 . 


Muestre que las sustituciones x; = y, x2 = py' pro- 
ducen la forma normal 

x1 = Xofp , 

Xx) = -qx1 . 
Si y(0) = a y y'(0) = b son los valores iniciales 
para el problema de Sturm-Liouville, ¿cuál es el va- 
lor de x,(0) y x2(0)? 

9. En la sección 3.6 analizamos el método de Euler 
mejorado para aproximar la solución de una ecua- 
ción de primer orden. Extienda este método a siste- 
mas normales y proporcione las fórmulas recursivas 
para resolver el problema con valores iniciales. 


Usted necesitará una computadora y una versión pro- 


= gramada del método de Euler vectorizado y del algoritmo 


clásico de Runge-Kutta de cuarto orden para resolver los 
problemas 10 a 30. (El instructor puede indicar si se uti- 
liza otro software). 


En los problemas 10 a 13, use el método de Euler 


vectorizado con h = 0.25 para determinar una aproxima- 
ción de la solución al problema con valores iniciales da- 
do en el intervalo indicado. (Para un intervalo ty E t = 

c, recuerde que el dato con el número de pasos N y el ta- 
maño de pasos h cumplen la relación Nh = c — tp). 


10. 


11. 


12. 


13. 


14. 


15. 


16. 


EDO 


y(0)=1,  y'0)=0 en[o,1]. 
AAA 20 

y(0)=1,  y(0)=-1 en[0,1]. 
Py +y=1+2; 

JD=1, y ()=-1 en[1,2]. 
y” == yéz 

y(0)=0,  y'(0)=1 en[o, 1]. 


(¿Podría estimar la solución?). 


Use el algoritmo vectorizado de Runge-Kutta con 
h = 0.5 para aproximar la solución del problema 
con valores iniciales 


37y" — Sy +5y=0; 
100: $ (M=>3 


en £ = 8. Compare esta aproximación con la solu- 
ción real y(t) = 8% => 


Use el algoritmo vectorizado de Runge-Kutta para 
aproximar la solución del problema con valores ini- 
ciales 


e=rayz OST. <010)=0 
en £ = 1. Partiendo de h = 1, continúe dividiendo a 
la mitad el tamaño de paso hasta que dos aproxima- 


ciones sucesivas de [y(0) y y'(0)] difieran a lo 
más 0.01. 


Use el algoritmo vectorizado de Runge-Kutta para 
sistemas con h = 0.125, para aproximar la solución 
del problema con valores iniciales 

a = 2 y x(0)=0, 

y! =3x + 6y ; y(0) = -2 
en t = 1. Compare esta aproximación con la solu- 
ción real 
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Use el algoritmo vectorizado de Runge-Kutta para 
aproximar la solución del problema con valores ini- 
ciales 


du 


qe 4 4v; u(0)=1, 
du Ml Ñ = 
qe 2 3v ; v(0) = 1 


en x = 1. Partiendo de h = 1, continúe dividiendo a 
la mitad el tamaño de paso hasta que dos aproxima- 
ciones sucesivas de u(1) y v(1) difieran a lo más 
0.001. 


Modelo de combate. Un modelo matemático sen- 
cillo para el combate de un ejército convencional 
contra la guerrilla está dado por el sistema 


a(0)=10, 
0) 15, 


donde x, y x, son la fuerza de la guerrilla y las tro- 
pas convencionales, respectivamente, y 0.1 y 1 son 
los coeficientes de eficacia en combate. ¿Quién ga- 
nará el conflicto, las tropas convencionales o la gue- 
rrilla? [Sugerencia: Use el algoritmo vectorizado de 
Runge-Kutta para sistemas con h = 0.1 para aproxi- 
mar las soluciones]. 

Modelo presa-depredador. El modelo presa-de- 
predador de Volterra-Lotka predice cierto comporta- 
miento interesante que es claro en ciertos sistemas 
biológicos. Por ejemplo, suponga que fija la pobla- 
ción inicial de presas pero que incrementa la po- 
blación inicial de depredadores. Entonces el ciclo 
de población de las presas se vuelve más severo, en 
el sentido de que hay un largo periodo de tiempo 
con una población reducida de presas, seguido de 
un breve periodo en que la población de presas es 
muy grande. Para demostrar este comportamiento, 
use el algoritmo vectorizado de Runge-Kutta para 
sistemas con h = 0.5 y aproxime la población de 
presas x y de depredadores y en el periodo (0, | 
que satisface el sistema de Volterra-Lotka 


x =x(3-- y), 

y' = y(x — 3) 
bajo cada una de las siguientes condiciones ini- 
ciales: 


(a) x(0)=2 , y(0)=4 
(b) x(0)=2 , y(0)=5 
(e) x(0)=2, y(0)=7 


20. 


21. 


22. 


23. 


Da 


Introducción a los sistemas y el análisis del plano fase 


En el proyecto G del capítulo 4 se mostró que la 
ecuación del péndulo simple 


0"(t) + sen 0(1) =0 


tiene soluciones periódicas cuando el desplazamien- 
to y la velocidad iniciales son pequeños. Muestre 
que el periodo de solución puede depender de las 
condiciones iniciales usando el algoritmo vectoriza- 
do de Runge-Kutta con h = 0.02 para aproximar las 
soluciones al problema del péndulo simple en [0, 4] 
las condiciones iniciales siguientes: 


(a) 0(0) =0.1,  0'(0)=0 
(b) 0(0) =0.5,  0'(0)=0 
(e) 0(0)=10,  0'(0)=0. 


[Sugerencia: Aproxime la longitud de tiempo que 
tarda en llegar a —0(0)]. 


Eyección de fluido. En el diseño de una planta de 
tratamiento de aguas negras surge la siguiente ecua- 
ción:* 


60 — H = (77.7)H" + (19.42 (8) ; 
H(0) =H'(0)=0, 


donde H es el nivel de fluido en una cámara de eyec- 
ción y t es el tiempo en segundos. Use el algoritmo 
vectorizado de Runge-Kutta con h = 0.5 para apro- 
ximar H(+t) en el intervalo [0, 3 E 


Oscilaciones y ecuaciones no lineales. Para el 


problema con valores iniciales 


xx" + (0.D)U0 —-13)+x=0; 
20) =%6 0 x'(0)=0, 


use el algoritmo vectorizado de Runge-Kutta con 
h = 0.02 para mostrar que cuando £ crece de O a 20, 
la solución x exhibe oscilaciones amortiguadas cer- 
ca de xy = 1, mientras que x exhibe oscilaciones con 
expansión cerca de xy = 2.1. 


Resorte no lineal. La ecuación de Duffing 


y"+y+ry=0, 


donde r es una constante, modela las vibraciones de 
una masa unida a un resorte no lineal. Para este 
modelo, ¿varía el periodo de vibración al variar el 
parámetro r? ¿Varía el periodo al modificar las con- 
diciones iniciales? [Sugerencia: Use el algoritmo 
vectorizado de Runge-Kutta con h = 0.1 para apro- 


Véase Numerical Solution of Differential Equations, por William Milne (Dover, Nueva York, 1970), página 82. 


E 


24. 
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ximar las soluciones para r = 1 y 2, con condiciones 
iniciales y(0) = a,y'(0) = 0 para a = 1,2, y 3]. 
Péndulo con longitud variable. Se construye un 
péndulo mediante una masa m unida extremo de 
un cable sujetado al techo. Suponga que la longitud 
1(t) del cable varía con el tiempo de cierta manera 
predeterminada. Si 0(1) es el ángulo entre el péndu- 
lo y la vertical, entonces el movimiento del péndulo 
queda descrito mediante el problema con valores 
iniciales 


(00 () + 21()1 (90 a + gl()0() =0 ; 
0(0)= 0.  0'(0)= 


donde g es la aceleración debida a la gravedad. Su- 
ponga que 


(+) = d), 


donde /, es mucho menor que /¿. (Esto podría ser un 
modelo para una persona en un columpio, donde la 
acción de empuje cambia la distancia del centro de 
masa del columpio al punto donde está sostenido 
éste). Para simplificar los cálculos, haga g = 1. Use 
el algoritmo de Runge-Kutta con h = 0.1, para estu- 
diar el movimiento del péndulo cuando 0, = 0.5, 
0,=0,l)=1,1=0.1,w=1, y $ = 0.02. En 
particular, ¿alcanza el péndulo un ángulo mayor 
en valor absoluto que el ángulo inicial 6,? ¿Excede 
al valor 1 el arco transversal recorrido durante la mi- 
tad de una oscilación? 


lo + 1, cos(wt — 


En los problemas 25-30, use un paquete de software o la 
SUBRUTINA del apéndice E. 


25. 


26. 


Use el algoritmo de Runge-Kutta para sistemas con 
h = 0.05, para aproximar la solución del problema 
con valores iniciales 


PASA 


y(0)=1,  y'(0)=0, 


enf= 1. 


y”(0) =1 


Use el algoritmo de Runge-Kutta para sistemas con 
h = 0.1 para aproximar la solución del problema 
con valores iniciales 


x=yz; x(0)=0, 

pl 8 OL y 

=-=xy/2;  z(0)=1 
ent=1 
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27. 


28. 


29. 
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Ecuación de Blasius generalizada. H. Blasius, 
en su estudio del flujo laminar de un fluido, encon- 
tró una ecuación de la forma 


ey Ls 
Use el algoritmo de Runge-Kutta para sistemas 
con h = 0.1 para aproximar la solución que satisfa- 
ga las condiciones iniciales y(0) = 0, y'(0) = 0, y 
y”(0) = 1.32824. Bosqueje esta solución en el in- 
tervalo [0, 2 
Órbita lunar. El movimiento de una luna que se 
mueve en una órbita plana en torno de un planeta que- 
da descrito mediante las ecuaciones 

dx 


mx d?y my 
> as A 
dt r dt r 
donde r:= (x? + yr, G es la constante gravitacio- 


nal y m s la masa de la luna. Suponga que Gm = 1. 

Cuando x(0) = 1,x'(0) = y(0) =0, y y'(0) = 1, 

el movimiento es una órbita circular de radio 1 y pe- 

riodo 277. 

(a) Haga Xx =X, X2=X', X3=)Y, X4=Y', y 
exprese las ecuaciones como un sistema de pri- 
mer orden en forma normal 

(b) Use h = 277/100 = 0.0628318, para calcular 
una órbita de esta luna (es decir, haga N = 100). 
¿Coinciden sus aproximaciones con el hecho de 
que la órbita sea un círculo de radio 1? 

Especies en competencia. Sea p;(t) la población 

de tres especies en competencia S;, i = 1, 2, 3, res- 

pectivamente. Suponga que estas especies tienen la 
misma tasa de crecimiento y que la población máxi- 
ma que puede soportar el hábitat es la misma para ca- 
da especie. (Suponemos que es la unidad). Suponga 
además que la ventaja competitiva que tiene $, sobre 

S, es la misma que la de S, sobre S3 y la de S3 so- 

bre S¡. Modelamos esta situación mediante el sistema 


pi = pill — p, — ap, — bp3) , 
p5 = poll — bp, — p, — apa) . 
ps = pal(l — ap, — bp, — p3) , 


donde a y b son constantes positivas. Para demostrar 
la dinámica de poblaciones de este sistema cuando 
a = b=0,5, use el algoritmo de Runge-Kutta para 
sistemas con h = 0.1 para aproximar las poblacio- 
nes p; en el intervalo de tiempo [0, 10] bajo cada 
una de las siguientes condiciones iniciales: 


(a) p¡(0)= 1.0, p2(0)=0.1, ps(0)=0.1 
(b) p¡(0) = 0.1, p,(0)=1.0, p3l0) = 0.1 
(e) pi(0)=0.1 , p2(0)=0.1, pi(0)=1.0. 
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Con base en los resultados de las partes (a)—(c), Con 
base en los resultados de las partes t—> + 00? 
Cuando a = 0.5 y b = 2.0, el comportamiento 
de estas poblaciones es totalmente distinto (véase el 
proyecto F). 
Péndulo con resorte. Consideremos una masa 
unida a un extremo de un resorte con constante de 
resorte k y el otro extremo unido al techo. Sea ly la 
longitud natural del resorte y 1(t) su longitud en el 
instante 1. Si 0(1) es el ángulo entre el péndulo y la 
vertical, entonces el movimiento del péndulo con re- 
sorte queda descrito mediante el sistema 


P(0)-100(0) — g cos 0() + E isis 
P(00"(+) +2101 (00 (1) + gl(t) sen 0(1) =0 . 


O 


Introducción a los sistemas y el análisis del plano fase 


Suponga que g = 1,k =m= 1, y ly = 4. Cuando 

el sistema está en reposo, l = lp + mg/k = 5. 

(a) Describa el movimiento del péndulo cuando 
1(0) = 5.5, 1'(0) = 0,0(0) = 0, y 0'(0) = 0. 

(b) Cuando el péndulo se estira y recibe un desplaza- 
miento angular, su movimiento es más complejo. 
Use el algoritmo de Runge-Kutta para sistemas 
con h = 0.1 para aproximar la solución, bosqueje 
las gráficas de la longitud / y el desplazamiento 
angular 6 en el intervalo [0, 10] si 1(0) = 5.5, 
1'(0) = 0, 6(0) =0.5, y 0'(0) =0. 


TESTA INTRODUCCIÓN AL PLANO FASE 


En esta sección estudiamos sistemas de dos ecuaciones de primer orden de la forma 


(6), 
Doa 
ai Ey. 


Observe que la variable independiente £ no aparece en los términos del lado derecho f(x, y) 
y g(x, y); tales sistemas se llaman autónomos. Por ejemplo, el sistema que modeló el pro- 
blema de los tanques interconectados de la sección 5.1, 


A A 
x= Gr +7) > 
pts dl 

Y 3 3Y > 


es autónomo. También lo es el sistema de Volterra-Lotka, 


x' =Ax-— Bxy, 
y' =-Cy+Dxy, 


(con A, B, C, D constantes) que analizamos en el ejemplo 4 de la sección 5.3 como un mo- 
delo para la dinámica de poblaciones. 

Para referencia posterior, observemos que las soluciones de los sistemas autónomos son 
“inmunes a los corrimientos en el tiempo”, en sentido de que si la pareja x(1), y(t) resuelve 
(1), también lo hace la pareja recorrida en el tiempo x(1 + c), y(r + c) para cualquier 


ar 


a 
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constante c. Específicamente, si X(1) := x(t + c) y Y(1) :=y(t + c), la regla de la cadena im- 
plica que 


E) = Elo e) = (xl + 0), y(0+ c)) =A(X(0,Y00) , 
To = Ll o) = ele + yet o) =8 (0,10) , 


lo cual demuestra que X(+), Y (+) también es una solución de (1). 
Como f no aparece en forma explícita en el sistema (1), ciertamente es tentador dividir 
las dos ecuaciones, invocar a la regla de la cadena 


dy  dyldt 
dx  dx/dt” 


y considerar la ecuación diferencial de primer orden 


dy _ 2(0,5) 
de flay)" 


Nos referiremos a (2) como la ecuación en el plano fase. En los capítulos 1 y 2 presentamos 
varios enfoques de las ecuaciones de tipo (2): usamos campos de direcciones para visuali- 
zar las gráficas solución y las técnicas analíticas para los casos de separabilidad, linealidad, 
exactitud, etcétera. 

Así, la forma (2) tiene claras ventajas sobre (1), pero es importante mantener la pers- 
pectiva con las siguientes distinciones: 


(2) 


(1) Una solución del problema original (1) es una pareja de funciones de f, a saber, 
x(1) y y(t), que satisfacen (1) para toda £ en algún intervalo 7. Estas funciones se 
pueden visualizar como una pareja de gráficas, como en la figura 5.7. Si en el 
plano xy localizamos el punto 50 ao) al variar t en /, la curva resultante es la 
trayectoria de la pareja solución x(+), y(t), y el plano xy es el plano fase en este 
contexto (véase la figura 5.8 en la página 264). Observe, sin embargo, que la tra- 
yectoria en este plano contiene menos información que las gráficas originales, 
pues hemos eliminado la dependencia de £. En principio, podemos reconstruir 
punto por punto la trayectoria a partir de las gráficas solución, pero no podemos 
reconstruir las gráficas solución sólo a partir de la trayectoria en el plano fase 
(pues no sabríamos qué valor de £ asignar a cada punto). 


x(0) y(t) 
NN 


Figura 5.7 Pareja solución para el sistema (1) 


E 
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(x(12), y(t9)) 


(x(21), y(11)) 
(x(13), y3)) 


> X 


Figura 5.8 Trayectoria en el plano fase para la pareja solución del sistema (1) 


(1i) No obstante, la pendiente dy/dx de una trayectoria en el plano fase está dada por 
el lado derecho de (2). Así, al resolver la ecuación (2) estamos localizando las 
trayectorias del sistema (1) en el plano fase. Más precisamente, hemos mostrado 
que las trayectorias satisfacen la ecuación (2); por lo tanto, las curvas solución de 
(2), que en este contexto se conocen como curvas integrales, contienen a las tra- 
yectorias. 

(111) En los capítulos 1 y 2 consideramos a x como la variable independiente y a y co- 
mo la variable dependiente; en ecuaciones de la forma (2). Esto ya no es cierto en 


el contexto del sistema (1); x y y son variables dependientes del mismo nivel y £ 
es la variable independiente. 


Así, parece que un retrato en el plano fase podría ser una herramienta útil, aunque incom- 
pleta, para analizar los sistemas autónomos de primer orden como (1). 

Excepto por el caso particular de los sistemas lineales con coeficientes constantes, ana- 
lizado en la sección 5.2, en general es imposible determinar todas las soluciones del sistema 
(1), aunque es relativamente fácil hallar soluciones constantes, si f(xo, yo) =0 y 
2 (xo, Yo) = 0, entonces las funciones constantes x(t) = xp, y (1) = yo resuelven (1). Usamos 
la siguiente terminología para tales soluciones: 


PUNTOS CRÍTICOS Y SOLUCIONES DE EQUILIBRIO 


Definición 1. Un punto (xo, yo) donde F(xo, yo) = 0 y g(xo, Yo) = O es un punto crí- 
tico o punto de equilibrio del sistema dx/dt = f(x, y), dy/dt = g(x, y) y la solución 
constante correspondiente x(1) = xp, y(t) = yy es una solución de equilibrio. El 
conjunto de todos los puntos críticos es el conjunto de puntos críticos. 


Observe que las trayectorias de las soluciones de equilibrio constan precisamente de 
puntos únicos (los puntos de equilibrio). ¿Pero qué podemos decir de las demás trayecto- 
rias? ¿Podemos predecir algunas de sus características analizado con detalle a los puntos de 
equilibrio? Para explorar estas cuestiones nos concentraremos en la ecuación en el plano fa- 
se (2) y aprovecharemos su campo de direcciones (recuerde la sección 1.3, página 16). Sin 
embargo, aumentaremos la información del campo de direcciones añadiendo puntas de fle- 
cha a los segmentos de recta, indicado la dirección del “flujo” de soluciones al crecer £. Es- 
to es fácil: cuando dx/dt es positiva, x(t) aumenta, de modo que la trayectoria fluye hacia la 


ar 


EJEMPLO l 


SOLUCIÓN 


a rl 


OS 
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derecha. Por lo tanto, de acuerdo con (1), todos los segmentos del campo de direcciones tra- 
zados en una región donde f(x, y) es positiva deben apuntar hacia la derecha (y, por supues- 
to, apuntar hacia la izquierda cuando f(x, y) es negativa). Si f(x, y) se anula, podemos usar 
g(x, y) para decidir si el flujo es hacia arriba [ y(t) crece] o hacia abajo [ y(1) disminuye]. 
[¿Qué ocurre si tanto f(x, y) como g(x, y) se anulan?]. 

En los siguientes ejemplos abogamos por el uso de computadoras o calculadoras para 
generar estos campos de direcciones. 


Bosquejar el campo de direcciones en el plano fase para el sistema 


== 
dt á 
(3) E 
Y = — 
dt 2y 


e identificar su punto crítico. 


En este caso, f(x, y) = —x y g(x, y) = —2y se anulan a la vez cuando x = y = 0, de modo que 
(0, 0) es el punto crítico. El campo de direcciones para la ecuación en el plano fase es: 


dy _ 72 _2 
(4) dx —x  x 
aparece en la figura 5.9. Como dx/dt = —x en (3), las trayectorias del semiplano derecho 


(donde x > 0) fluyen hacia la izquierda y viceversa. De la figura podemos ver que todas 
las soluciones “fluyen hacia” el punto crítico (0, 0). Tal punto crítico es asintóticamente es- 
table. MM 


Figura 5.9 Campo de direcciones para el 


. Figura 5.10 Trayectorias para el ejemplo 1 
ejemplo 1 


Observación. En este sencillo ejemplo podemos resolver el sistema (3) de manera ex- 


plícita; de hecho, (3) es una pareja no acoplada de ecuaciones lineales cuyas soluciones 


son x(t) = cje* y y(t) = ce”. Al eliminar £ obtenemos la ecuación y = ce" = 


c,[x(1)/c,1? = cx?. Así, las trayectorias se encuentran a lo largo de las parábolas y = cx?. 


E 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


[En forma alternativa, podríamos haber separado las variables en (4) e identificar tales pará- 
bolas como las curvas integrales]. Observe que cada una de estas parábolas está formada por 
tres trayectorias: una trayectoria que tiende hacia el origen en el semiplano derecho; la tra- 
yectoria que es reflejo de la anterior y tiende hacia el origen en el semiplano izquierdo, y el 
propio origen, un punto de equilibrio. Algunas trayectorias de muestra aparecen en la figu- 
ra 5.10 de la página 265. 


Bosquejar el campo de direcciones en el plano fase para el sistema 


a 
dt > 
(5) 
Dos 
a 


y describir el comportamiento de las soluciones cerca del punto crítico (0, 0). 


Este ejemplo es casi idéntico al anterior; de hecho, se podría decir que simplemente hemos 
“invertido el tiempo” en (3). Los segmentos del campo de direcciones para 


dy _ 2 
(6) ie 
son iguales a los de (4), pero las flechas de dirección se invierten. Ahora, todas las solucio- 
nes se alejan del punto crítico (0, 0); el equilibrio es inestable. MM 


Para el sistema (7) dado a continuación, determinar los puntos críticos, bosquejar el campo 
de direcciones en el plano fase y predecir la naturaleza asintótica (es decir, comportamiento 
cuando £ > +00) de la solución que parte de x = 2, y = 0 cuando £ = 0. 


M5 3y=2, 
(7) 

e =3y=1 

q + y ] 


El único punto crítico es la solución de las ecuaciones simultáneas f(x, y) = g(x, y) =0: 


Sxo 3 2=0, 


8 
(8) 4x0 = 30 1=0, 


de donde xy = Yo = 1. El campo de direcciones para la ecuación del plano fase 


dy 4x=3y-—1 
dx  5x-3y-2 


0) 


aparece en la figura 5.11, donde hemos bosquejado algunas trayectorias a mano.* Observe 
que las soluciones fluyen hacia la derecha para 5x — 3y — 2 > 0, es decir, para todos los 
puntos debajo de la recta 53x — 3y — 2 =0. 

La curva integral que pasa por (2, 0) en la figura 5.11 parece extenderse hasta infinito. 
¿Implica esto que la solución correspondiente del sistema x(t), y(t) también tiende a infi- 


“Las curvas integrales se pueden obtener en forma analítica resolviendo la ecuación (9) mediante los métodos de la 
sección 2.6. 
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Figura 5.11 Campo de direcciones y trayectorias para el ejemplo 3 


nito en el sentido de que |x(+)] + |y(1)| > +00 cuando £ > +00, o sería posible que esta tra- 
yectoria se “estanque” en algún punto a lo largo de la curva integral, o hasta “retroceda”? 
No puede retroceder, pues las flechas de dirección a lo largo de la curva integral apuntan sin 
ambigiedad hacia la derecha. Y si (xo), y(0) se detuviera en algún punto (x,, y), entonces 
intuitivamente concluiríamos que (xy, y,) sería un punto de equilibrio (pues las “velocida- 
des” dx/dt y dy/dt tenderían a cero en ese punto). Pero ya hemos hallado el único punto crí- 
tico. Así, podemos concluir con un alto grado de confianza' que el sistema realmente tiende 
a infinito. 

El punto crítico (1, 1) es inestable, pues aunque muchas soluciones se acercan tanto como 
queramos a (1, 1), la mayor parte se alejan de él. Las soluciones que están sobre la recta 
y = 2x — 1, realmente convergen a (1, 1). Tal equilibrio es un ejemplo de punto silla. M 

En el ejemplo anterior argumentamos informalmente que si una trayectoria se “estan- 
ca” (es decir, si tiene un extremo), entonces este extremo debe ser un punto crítico. Esto se 
enuncia con cuidado en el siguiente teorema, cuya demostración se bosqueja en el proble- 
ma 30. 

En la figura 5.12 se muestran algunas configuraciones típicas de trayectorias en torno 


r LOS PUNTOS LÍMITE SON PUNTOS CRÍTICOS 


Teorema 1. Sea x(1), y(t) una pareja solución en [O, +00) del sistema autónomo 
dx/dt = f(x, y), dy/dt = g(x, y), donde f y g son continuas en el plano. Si los límites 


x= lím x(t) y y*:= lím y(t) 


t—>+00 t>+00 


existen y son finitos, entonces el punto límite (x*, y*) es un punto crítico del sistema. 


Estos argumentos informales se establecen con rigor en el capítulo 12. Todas las referencias a los capítulos 11-13 
se refieren al texto ampliado Fundamentals of Differential Equations and Boundary Value Problems, cuarta edición. 


E 
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y 
x xX x 
Nodo Espiral Punto silla 
(asintóticamente estable) (inestable) (inestable) 
y J y 
X Xx Xx 
Centro Espiral Nodo 
(estable) (asintóticamente estable) (inestable) 


Figura 5.12 Ejemplos de diferentes comportamientos de las trayectorias cerca de un punto crítico en el 
origen 


de puntos críticos. Estos retratos en el plano fase surgen de los sistemas enumerados en el 
problema 29, y pueden ser generados por paquetes de software con opciones para bosquejo 
de trayectorias. Podemos observar que los puntos críticos inestables se distinguen por las 
trayectorias que “se alejan” desde puntos arbitrariamente cercanos, mientras que los equili- 
brios estables “atrapan” todas las trayectorias cercanas. Los puntos críticos asintóticamente 
estables atraen a sus trayectorias cercanas cuando £ > +00. 

Desde el punto de vista histórico, el plano fase fue introducido para facilitar el aná- 
lisis de los sistemas mecánicos descritos por la segunda ley de Newton, fuerza igual a 
masa por aceleración. Un sistema mecánico autónomo surge cuando esta fuerza es inde- 
pendiente del tiempo y puede modelarse mediante una ecuación de segundo orden de la 
forma 


(10) y” =fwy). 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


a aid 
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Como hemos visto en la sección 5.3, esta ecuación se puede convertir en un sistema normal 
de primer orden introduciendo la velocidad v = dy/dt y escribiendo 


ay 
=v, 
] ( 2) 
dt Y» : 


Así, podemos analizar el comportamiento de un sistema mecánico autónomo estudiando el 
diagrama de plano fase en el plano yv. Observe que al ser u el eje vertical, las trayectorias 

y(t), v(t)) fluyen hacia la derecha en el semiplano superior (donde v > 0) y hacia la iz- 
quierda en el semiplano inferior. 


Bosquejar el campo de direcciones en el plano fase para el sistema de primer orden corres- 
pondiente al oscilador masa-resorte no forzado, no amortiguado descrito en la sección 4.1 
(figura 4.1 de la página 152). Bosquejar varias trayectorias e interpretarlas físicamente. 


La ecuación deducida en la sección 4.1 para este oscilador es my” + ky = 0 o, en forma equi- 


valente, y” = —ky/m. Por lo tanto, el sistema (11) asume la forma 
e 
1 
v=-—= 
m 


El punto crítico está en el origen y = vu = 0. El campo de direcciones en la figura 5.13 indi- 
ca que las trayectorias parecen ser curvas cerradas (¿elipses?) o espirales que encierran al 
punto crítico. 


> 


Figura 5.13 Campo de direcciones para el ejemplo 4 


En la sección 4.8 vimos que los movimientos del oscilador no amortiguado son perió- 
dicos; pasan cíclicamente por los mismos conjuntos de puntos, con las mismas velocidades. 


E 
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Sus trayectorias en el plano fase, entonces, deben ser curvas cerradas.* Confirmemos esto 
matemáticamente resolviendo la ecuación del plano fase 

du ky 
(13) AS == 


dy mu 


La ecuación (13) es separable y vemos que 
a o daA]|== dl], 
m 


de modo que sus soluciones son las elipses v?/2 + ky?/2m = C, como se muestra en la fi- 
gura 5.14. Las soluciones de (12) están restringidas a estas elipses y por tanto no tienden ni 
se alejan de la solución de equilibrio. El punto crítico es entonces un centro como en la fi- 
gura 5.12 de la página 268. 


ES 


Figura 5.14 Trayectorias para el ejemplo 4 


Además, las soluciones del sistema deben circular en forma continua en torno de las 
elipses, pues no hay puntos críticos que las detengan. Esto confirma que todas las soluciones 
son periódicas. M 


Observación. Más en general, si una solución de un sistema autónomo como (1) pasa por 
un punto en el plano fase dos veces y si se comporta lo bastante bien como para satisfacer un 
teorema de unicidad, entonces el segundo “recorrido” satisface las mismas condiciones 
iniciales que el primer recorrido, y por lo tanto, debe reproducirlo. En otras palabras, las tra- 
yectorias cerradas que no contienen puntos críticos corresponden a soluciones periódicas. 


Mediante estos ejemplos hemos visto que el estudio del plano fase permite anticipar al- 


gunas de las características (ser acotada, periódica, etcétera) de las soluciones de los siste- 
mas autónomos sin resolverlos de manera explícita. Gran parte de esta información se puede 


“Con el mismo razonamiento, las oscilaciones subamortiguadas corresponderían a trayectorias espirales que tien- 
den asintóticamente al origen cuando t —> +00. 


ar 


EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 
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predecir simplemente a partir de los puntos críticos y el campo de direcciones (orientado por 
puntas de flechas), que se pueden obtener mediante paquetes estándar de software.' El ejem- 
plo final reúne varias de estas ideas. 


Determinar los puntos críticos y resolver la ecuación del plano fase (2) para 


E= (9-2), 
(14) y 
a =Db=D. 


¿Cuál es el comportamiento asintótico de las soluciones que parten de (3, 0), (5, 0) y (2, 3)? 


Para hallar los puntos críticos, resolvemos el sistema 


yy -2)=0,  (*-2My-2)=0. 

Una familia de soluciones de este sistema está dada por y = 2, con x arbitrario; es decir, la 
recta y = 2. Si y + 2, entonces el sistema se simplifica a —y = 0, yx — 2 = 0, que tiene 
la solución x = 2 y y = 0. Por lo tanto, el conjunto de puntos críticos consta del punto aisla- 
do (2,0) y la recta horizontal y = 2. Las soluciones de equilibrio correspondientes son 
x(1) = 2, y(1) = 0, y la familia x(t) = c, y(t) = 2, donde c es una constante arbitraria. 
Las trayectorias del plano fase satisfacen la ecuación 

dy  (x-2(y-2) x=2 

dx =y(y-=2) y 
Al resolver (15) separando las variables, 


ydy = —(x — 2)dx or y+(x-2=C, 


(15) 


se muestra que las trayectorias están en círculos concéntricos con centro en (2, 0). Véase la 
figura 5.15. 


Figura 5.15 Diagrama del plano fase para el ejemplo 5 


TAlgunos paquetes tienen características avanzadas que facilitan el análisis del plano fase, como el bosquejo y acer- 
camiento a las trayectorias. 
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A continuación analizamos el flujo a lo largo de cada trayectoria. De la ecuación 
dx/dt = —y(y — 2), vemos que x es decreciente cuando y > 2. Esto significa que el flujo 
va de derecha a izquierda a lo largo del arco de círculo que está arriba de la recta y = 2. 
Para O < y < 2, tenemos que dx/dt > 0, de modo que en esta región el flujo va de izquier- 
da a derecha. Además, para y < 0, tenemos que dx/dt < 0 y de nuevo el flujo va de derecha 
a izquierda. 

Observamos en la figura 5.15 que hay cuatro tipos de trayectorias asociadas al sistema 
(14): (a) las que comienzan arriba de la recta y = 2 y siguen el arco de un círculo en senti- 
do contrario al de las manecillas del reloj de regreso hasta esa recta; (b) las que comienzan 
debajo de la recta y = 2 y siguen el arco de un círculo en el sentido de las manecillas del re- 
loj hasta regresar a esa recta; (c) las que se mueven de manera continua en el sentido de las 
manecillas del reloj en torno de un círculo con centro en (2, 0) con radio menor que 2 (es 
decir, no cortan a la recta y = 2), y por último, (d) los puntos críticos (2, 0) y y = 2 con x 
arbitrario. 

La solución que comienza en (3, 0) está en un círculo que no tiene puntos críticos; 
por lo tanto, es una solución periódica y el punto crítico (2, 0) es un centro. Pero el círcu- 
lo que contiene las soluciones que comienzan en (5, 0) y en (2, 3) tiene puntos críticos 
en (2 = NS, 2) y (2 + v5, 2). Las flechas indican que ambas soluciones tienden a 
(2 — V5,2) en forma asintótica (cuando 1 > + 00). Están en el mismo círculo (curva inte- 
gral), pero son trayectorias bastante diferentes. Mi 

Observe que para el sistema (14), los puntos críticos de la recta y = 2 no están aislados, 
de modo que no encajan en las categorías de la figura 5.12. Observe también que todas las 
soluciones de este sistema están acotadas, pues están restringidas a círculos. 


En los problemas 1 y 2, verifique que la pareja x(+), y(t) En los problemas 7 a 9, determine las curvas integrales 


es una solución del sistema dado. Bosqueje la trayecto- Para el sistema dado, resolviendo la ecuación en el pla- 
ria de la solución dada en el plano fase. no fase dada en (2), página 263. 
dx 3 dy dx A 
LÍ=Y, Sy 7 y= 1. $. a 2y>, 
x(1) = e* > y (e) =e' dy = et dy = 3x2? — 2xy 
dx dy dt dí 
2. =1, ==3x*; 
di dt dx 
9. 7 DS 
di0=:++1,  y(0)=8P +38 +31 y 
dy = p* q 
qn 


En los problemas 3 a 6, determine el conjunto de puntos 


A ed 10. Determine todos los puntos críticos del sistema 
dx dx 
.—= == e. —7= = dx 
as e Emi, 
dy 2 dy 
Es + y? Z=x+y+ dy 
ao 7 : a +? S de Ea 
5. e = y? — 2xy , 6. a = y? =3y+2, y resuelva la ecuación en el plano fase xy para determi- 
nar las curvas integrales. Pruebe que hay dos trayec- 
dy id dy ll 2) torias que sean semicírculos genuinos. ¿Cuáles son 
dt e dt 7 los extremos de los semicírculos? 


ar 


JO 


JO 


JO 


En los problemas 11 a 14, resuelva la ecuación en el pla- 
no fase para el sistema dado. Luego bosqueje a mano al- 
gunas trayectorias (con sus flechas para el flujo), 


1 E=>, 1. E =-sy, 
Da O 18x 

ss =0-90-D, Mm G=Í, 
A 


En los problemas 15 a 18, determine todos los puntos 
críticos para el sistema dado. Luego use un paquete de 
software para bosquejar el campo de direcciones en el 
plano fase, y a partir de esto describa la estabilidad de 
los puntos críticos (es decir, compare con la figura 5.12). 


15. Ey +3, 16. E = 5: +2y, 
al 3x-— 2y-4 O dy 

17. E =21+ 13y, 18 Da x1= 2). 
a | A) 


En los problemas 19 a 24, convierta la ecuación de se- 
gundo orden dada en un sistema de primer orden ha- 
ciendo vu = y'. Determine a continuación los puntos 
críticos en el plano yv. Por último, bosqueje (a mano o 
mediante algún software) los campos de direcciones, y 
describa la estabilidad de los puntos críticos (es decir, 
compare con la figura 5.12). 


d?y d?y 
19. —- y = 20. —+y=0 
de? ae? 
d?y d?y 
21. — + =0) 22. >+y=0 
aer? ae? 
23. y"(1) + y(1) — y(* =0 
24. y"(1) + y(1) — y(t)? =0 
25. Use un paquete de software para bosquejar el cam- 


po de direcciones en el plano fase para el sistema 
dxldt=y, 
dy/dt=-x+x?. 


Sección 5.4 


= 26. 


Y 


273 


Introducción al plano fase 


A partir de este bosquejo, conjeture si la solución 
que pasa por cada punto dado es periódica: 


(a) (0.25,0.25) ,  (b) (2,2), (e) (1,0). 
Use un paquete de software para bosquejar el cam- 
po de direcciones en el plano fase para el sistema 
dx[dt= y, 
dyldt ==x=x? . 
A partir de este bosquejo, conjeture si todas las so- 


luciones de este sistema están acotadas. Resuelva la 
ecuación en el plano fase y confirme su conjetura. 


27. Use un paquete de software para bosquejar el cam- 


po de direcciones en el plano fase para el sistema 
dx[dt = —2x+y, 
dy [dt = =5x — 4y . 
A partir de este bosquejo, prediga el límite asintó- 
tico (cuando £ —> 00) de la solución que parte de 


(A, D. 
La figura 5.16 exhibe algunas trayectorias del sis- 
tema 

dxldt= y, 

dy[dt =-—x+x?. 


28. 


¿Qué tipo de puntos críticos (véase la figura 5.12) 
aparecen en (0, 0) y (1, 0)? 


Figura 5.16 Plano fase para el problema 28 


29. Los diagramas de plano fase que aparecen en la fi- 
gura 5.12 se dedujeron de los siguientes sistemas. 
Use cualquier método (excepto software) para rela- 
cionar los sistemas con sus gráficas. 


(a) dx[dt=x, 
dy [dt = 3y 


(b) dx/dt = y/2 , 
dy/dt = —=2x 
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(0) dx[dt = —5x+2y , (d) dx/dt=2x-—y, 
dy [dt = x — 4y dy [dt = x + 2y 
(e) dx/dt = 5x — 3y, (1) dx/[dt= -y, 
dy [dt = 4x — 3y dy [dt = x= y 


A continuación bosquejamos una demostración 

del teorema 1 de la página 267. El objetivo es 

mostrar que f(x*, y*) = g(x*, y*) = 0. Justifique 
cada paso. 

(a) A partir de las hipótesis, deduzca que 

lim, , 4001" (1) = Fe) y lim, y4 003" (£) 

g(x*, y*), 

Suponga que f(x*,y*) > 0. Entonces, por 

continuidad, x'(t) > f(x*, y*)/2 para t grande 

(digamos, para 1= T). Deduzca de esto que 

x(t) > tf (x*, y*)/2 + C para 1 > T, donde C 

es una constante. 

Concluya de la parte (b) que lím,_, yx (1) = +00, 

lo que contradice el hecho de que este límite es 

el número finito x*. Así, f(x*, y*) no puede ser 
positivo. 

(d) Justifique de manera análoga que al suponer 
quefíx*, y*) <0 obtenemos una contradic- 
ción; por lo tanto, f(x*, y*) debe anularse. 

(e) De la misma manera, justifique que g(x*, y*) 
debe anularse. 

Por lo tanto, f(x*, y*) = g(x*, y*) =0 y (x*, y*) 

es un punto crítico. 


(b) 


(c) 


El análisis en el plano fase proporciona una rápida 
deducción del lema de la integral de la energía de la 
sección 4.7 (página 196). Realice los siguientes pa- 
sos para demostrar que las soluciones de ecuaciones 
de la forma particular y” = f(y) satisfacen 


wr — F(y) = constante , 

donde F( y) es una antiderivada de f(y). 

(a) Haga v = y” y escriba y” = f (y) como un sis- 
tema equivalente de primer orden. 

(b) Muestre que las soluciones de la ecuación en el 
plano fase yu para el sistema de la parte (a) sa- 
tisfacen v?/2 = F(y) + K. Reemplace v por y” 
para concluir la demostración. 


Use el resultado del problema 31 para demostrar que 
todas las soluciones de la ecuación 
ye + y = 


permanecen acotadas. [Sugerencia: Justifique que 
y*/4 está acotada por arriba por la constante que 
aparece en el problema 31]. 


33. 


34. 


35. 


O 
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Modelos epidemiológicos. Un modelo para la di- 
fusión de una enfermedad en una población (un mo- 
delo epidemiológico) está dado por el sistema 


ds _ 

a asi , 
dl 

de SI=DL, 


donde a y b son constantes positivas. En este caso, 
S(t) representa la población susceptible e 1(+) la po- 
blación infectada después de t días. La constante a 
es una medida de la rapidez de transmisión de la en- 
fermedad de una persona infectada a la población 
susceptible. La constante b representa la razón con 
la que sana la población infectada, es decir, sale de la 
población infectada (y con ello se supone que queda 
inmune). 


(a) Suponga que para cierta enfermedad se determi- 
na que a = 0.003 y b = 0.5. En el plano fase SI, 
bosqueje la trayectoria correspondiente a la con- 
dición inicial de que una persona esté infectada 
y 700 personas sean susceptibles. 

Utilice la gráfica de la parte (a) para estimar el 
número máximo posible de personas infectadas. 
Use las ecuaciones diferenciales que modelan la 
difusión de la enfermedad para justificar que el 
número máximo de personas infectadas ocurre 
cuando S = b/a = 1000/6 = 167 personas. 


(b) 
(c) 


(a) Para el modelo del problema 33, muestre que el 
valor máximo para / ocurre siempre cuando 
S = bla = 1000/6, si S(0) > b/a. (El núme- 
ro b/a es el umbral). 

El análisis del plano fase SI del problema 33 in- 
dica que ocurre una epidemia (el número de per- 
sonas infectadas crece primero y luego decrece 
a cero) cuando S(0) > b/a. Verifique este he- 
cho de manera directa a partir de la expresión 
para dl /dt. 

Al transcurrir el tiempo, ¿qué ocurre con el nú- 
mero de personas infectadas si S(0) < b/a? 


(b) 


(c) 


Un problema de corriente. El movimiento de una 
barra de hierro atraída por el campo magnético pro- 
ducido por un cable de corriente paralelo a ésta y 
restringido por resortes (véase la figura 5.17) queda 
descrito mediante la ecuación 


para —x9<x<A, 


donde las constantes xy y A son, respectivamente, las 
distancias de la barra a la pared y al cable cuando la 
barra está en equilibrio (reposo) con la corriente 
apagada. 


A 
cable 
A 
| 
xo E A 
>< > 
>Si 


Figura 5.17 Barra restringida por resortes y atraída por una 
corriente paralela 


(a) Haga v = dx/dt y convierta la ecuación de se- 
gundo orden en un sistema equivalente de primer 
orden. 

(b) Resuelva la ecuación en el plano fase para el sis- 
tema de la parte (a) y muestre así que sus curvas 
integrales están dadas por 


v=+VC-=x2-2maA-3%, 


donde C es una constante. 

(c) Muestre que si A < 2, no hay puntos críticos 
en el plano fase xv, mientras que si A > 2 hay 
dos puntos críticos. Para este último caso, deter- 
mine esos puntos críticos. 


(d) Físicamente, el caso 14 < 2 corresponde a una 
corriente tan alta que la atracción magnética re- 
basa completamente al resorte. Para tener una 
mejor idea de esto, use un paquete de software 
para graficar los diagramas en el plano fase pa- 
ra el sistema cuando A = 1 y A =3. 


(e) Use sus diagramas de plano fase de la parte (d) 
para describir los movimientos posibles de la 
barra cuando A = 1 y A = 3, bajo varias condi- 
ciones iniciales. 
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Introducción al plano fase 


El movimiento de un objeto que 
se mueve de manera vertical en el aire queda descri- 
to mediante la ecuación 


d 3, 
de 


dy 
dt 


g dy 
Y dt 


8 


donde y es el desplazamiento vertical hacia arriba y 
V es una constante llamada la velocidad terminal. 
Haga g = 32 pies/segundo? y V = 50 pies/segundo. 
Bosqueje trayectorias en el plano fase yu para 
—100 <= y <= 100, —100 = vu = 100, partiendo de 
y=0yu=-—75, —50, —25, 0, 25, 50, y 75 
pies/segundo. Interprete las trayectorias física- 
mente. ¿Por qué V se llama la velocidad terminal? 


Fricción pegajosa. Una alternativa para el modelo 
de fricción con amortiguamiento F = —by” analiza- 
do en la sección 4.1 es el modelo de “fricción pega- 
josa”. Para una masa que se desliza sobre una 
superficie como se muestra en la figura 5.18, la fric- 
ción de contacto es más complicada que simplemen- 
te —by”. Observamos, por ejemplo, que aunque la 
masa se desplace ligeramente con respecto de la po- 
sición de equilibrio y = O, puede permanecer esta- 
cionaria debido a que la fuerza del resorte —ky es 
insuficiente para contrarrestar la fricción estática. Si 
la fuerza máxima que puede ejercer la fricción es pu, 
entonces un modelo plausible está dado por 


ky , si [ky] < y 
y PP =Ú,s 
Ficción = Y pe Signo(y) , si |ky=pu 
e 
pu signo( y”) y, s1yX%0. 


Fricción 


Figura 5.18 Sistema masa-resorte con fricción 
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(La función signo(s) es +1 cuando s > 0, —1 cuan- 
do s < 0, y O cuando s = 0). El movimiento queda 
descrito por la ecuación 


2) 
(16) mo => —=ky + Firicción d 

Así, si la masa está en reposo, la fricción equilibra 
la fuerza del resorte si |y] < ¡1/k pero simplemen- 
te se le opone con intensidad y si |y| = 1/k. Si la 
masa se mueve, la fricción se opone a la velocidad 
con la misma intensidad ju. 

(a) Haga m = pH =k= 1, y convierta (16) en el 

sistema de primer orden 


, 


yY>0V, 
0, si [y] < 1 
(17) lod 
v' = ¡—y +signo (v), si ly] => 1 
y vu=0, 
—y — signo(u), siv*+0 


(b) Forme la ecuación en el plano fase para (17) 
cuando v + O y resuélvala para deducir las cur- 
vas integrales 


v+(yri?=<«, 


donde usamos el signo más para v >0 y el 
signo menos para v < 0. 

(c) Identifique las trayectorias en el plano fase como 
dos familias de semicírculos concéntricos. 
¿Cuál es el centro de los semicírculos en el se- 
miplano superior? ¿Y en el semiplano inferior? 

(d) ¿Cuáles son los puntos críticos para (17)? 

(e) Bosqueje la trayectoria en el plano fase para la 
masa liberada desde el reposo en y = 7.5. ¿En 
qué valor de y la masa queda en reposo? 


Nutación de un cuerpo rígido. Las ecuaciones de 
Euler describen el movimiento de los componentes 
en el eje principal de la velocidad angular de un 
cuerpo rígido que gira libremente (como una esta- 
ción espacial) visto por un observador que gira con 
el cuerpo (los astronautas, por ejemplo). Este movi- 
miento se llama nutación. Si los componentes de la 
velocidad angular se denotan como x, y y z, enton- 
ces un ejemplo de las ecuaciones de Euler es el sis- 
tema autónomo tridimensional 


dx[dt= yz, 
dy[dt= -2xz , 
dz/dt = xy . 


O 
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La trayectoria de una solución x(1), y(£), z(t) de es- 
tas ecuaciones es la curva generada por los puntos 
(x(0), y(0, 0) en el espacio fase xyz cuando 1 varía 
en un intervalo /. 


(a) Muestre que cada trayectoria de este sistema es- 
tá en la superficie de una esfera (posiblemente 
degenerada) con centro en el origen (0,0, 0). 
[Sugerencia: Calcule (x? + y? + 2?)]. ¿Qué 
puede decir acerca de la magnitud del vector de 
velocidad angular? 

(b) Determine todos los puntos críticos del siste- 
ma, es decir, todos los puntos (xp, Yo, zo) tales 
que x(£) = xp, y(t) = yo, z(t) = zo es una solu- 
ción. Para tales soluciones, el vector de veloci- 
dad angular permanece constante en el sistema 
del cuerpo. 

(c) Muestre que las trayectorias del sistema están a 
lo largo de la intersección de una esfera y un ci- 
lindro elíptico de la forma y? + 2x? = C, para 
cierta constante C. [Sugerencia: Considere la 
expresión para dy/dx implicada por las ecuacio- 
nes de Euler]. 

(d) Use los resultados de las partes (b) y (c) para 
justificar que las trayectorias de este sistema son 
curvas cerradas. ¿Qué se puede decir acerca de 
las soluciones correspondientes? 

(e) La figura 5.19 muestra algunas trayectorias tí- 
picas de este sistema. Analice la estabilidad de 
los tres puntos críticos indicados en los ejes 
positivos. 


Figura 5.19 Trayectorias para el sistema de Euler 
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TESTS SISTEMAS ACOPLADOS MASA-RESORTE 


EJEMPLO |l 


SOLUCIÓN 


En esta sección extenderemos nuestro modelo masa-resorte para incluir situaciones en las 
que los resortes acoplados unen dos masas que pueden moverse libremente. Los movimien- 
tos resultantes pueden ser muy intrincados. Para simplificar la exposición, despreciaremos 
los efectos de la fricción, la gravedad y las fuerzas externas. Consideremos el siguiente ex- 
perimento. 


En una superficie horizontal suave, una masa m, = 2 kg está unida a una pared fija me- 
diante un resorte con constante de resorte m, = 4 N/m. Otra masa m, = 1 kg está unida 
al primer objeto mediante un resorte con constante de resorte k, = 2 N/m. Los objetos es- 
tán alineados en forma horizontal, de modo que los resortes tengan su longitud natural (fi- 
gura 5.20). Si ambos objetos se desplazan 3 m a la derecha de sus posiciones de equilibrio 
(figura 5.21) y luego se liberan, ¿cuáles son las ecuaciones de movimiento de los dos ob- 
jetos? 


l x 


XxX 


Figura 5.20 Sistema acoplado en equilibrio Figura 5.21 Sistema acoplado en su 
desplazamiento inicial 


Por nuestras hipótesis, las únicas fuerzas que debemos tomar en cuenta son las fuerzas in- 
herentes a los propios resortes. Recordemos que la ley de Hooke afirma que la fuerza que 
actúa sobre un objeto debido a un resorte tiene una magnitud proporcional al desplazamien- 
to del resorte a partir de su longitud natural y tiene dirección opuesta a su desplazamiento. Es 
decir, si el resorte se estira o comprime, entonces trata de regresar a su longitud natural. 

Como cada masa se puede mover libremente, aplicamos la segunda ley de Newton a ca- 
da objeto. Sea x(1) el desplazamiento (hacia la derecha) de la masa de 2 kg a partir de su 
posición de equilibrio, y de manera análoga, sea y(1) el desplazamiento correspondiente pa- 
ra la masa de 1 kg. La masa de 2 kg tiene una fuerza FF, que actúa por su lado izquierdo de- 
bido a un resorte y a una fuerza F, que actúa por su lado derecho debido al segundo resorte. 
En relación con la figura 5.21 y al aplicar la ley de Hooke, vemos que 


F; => —kx ' F, == + ol y = x) ' 


porque (y — x) es el desplazamiento neto del segundo resorte con respecto de su longitud 
natural. Sólo hay una fuerza que actúa sobre la masa de 1 kg: la fuerza debida al segundo 
resorte, que es 


Fay = —koly — x). 


E 
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Al aplicar la segunda ley de Newton a estos objetos, obtenemos el sistema 


2 
mE =F+P=—ka+klyx), 
dt 
(1) ' 
=P ka ly x) 
Pz 3 MAY TX), 
O 
2 
mE + (k, + boo koy=0, 
dt 
(2) : 


Y. 
m)> Ge + Kk) y kox =0. 


En este problema vemos que m; = 2,m, = 1, k, = 4, y k, = 2. Al sustituir estos valo- 
res en el sistema (2) obtenemos 


3 E A 

(3) Je y 

(4) E 
de dd 


Utilizaremos el método de eliminación de la sección 5.2 para resolver (3) — (4). Hace- 
mos D := d/dt y escribimos el sistema como 


(5) (2D? + 6)[x] -2y=0, 
(6) —2x + (D? + 2)[y] =0 . 


Sumamos (D? + 2) aplicado a la ecuación (5) al doble de la ecuación (6) para eliminar y: 
[(D? + 2)(2D* + 6) - 4][x] =0, 
lo que se simplifica como 


4 2 
(7) DA O A BO. 


Observe que la ecuación (7) es lineal con coeficientes constantes. Para resolverla, pro- 
cedemos como en el caso de las ecuaciones lineales de segundo orden y tratamos de hallar 
soluciones de la forma x = e””. Al sustituir e”* en la ecuación (7) tenemos 


2(r* + Sr? + 4)Je=0 . 
Así, obtenemos una solución de (7) cuando r satisface la ecuación auxiliar 
ri+5sr+4=0. 


Al factorizar r* + 5r? + 4 = (1? + 1)(r? + 4), vemos que las raíces de la ecuación auxi- 
liar son los números complejos i, —i, 2i, —2i. Al usar la fórmula de Euler, tenemos que 


2 


zi(t) = el =c0s t + ¡sent y zolt) = e = cos 21 + ¡sen 21 


E 


A HH) 
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son soluciones de la ecuación (7) con valores complejos. Para obtener soluciones con valo- 
res reales, consideramos las partes real e imaginaria de z,(+) y z,(1). Así, tenemos cuatro so- 
luciones con valores reales 


xi(t) =cost, xo (1) = sent, (4) =:cos 2Ex, xa(t) = sen 2f , 


y una solución general 
(8) x(t) = a, cos t + a, sent + az cos 21 + asen 2f , 


donde a;, a,, az, y a, son constantes arbitrarias. 
Para obtener una fórmula para y(1), usamos la ecuación (3) para expresar y en términos 
de x: 


y(t) = a + 3x 
= —q, cost — a, sent — 4az cos 2t£ — 4a, sen 2£ 
+ 3a, cos t + 3a, sent + 3a3 cos 2t + 3a4 sen 2£ , 
y entonces 
(9) y(t) = 2a, cos t + 2a, sen t — az cos 2t — a¿sen2f . 


Para determinar las constantes a,, a, 43, y ay, regresemos al problema original. Sabe- 
mos que en un principio, los objetos se desplazaron 3 m hacia la derecha y que luego fue- 
ron liberados. Por lo tanto, 

dx d 
(10) x(0)=3, (0)=0; y(0)=3, (0)=0. 


Al derivar las ecuaciones (8) y (9), tenemos 


dx 

a A sen 1 + az cos £ — 2az sen 2f + 2a,¿Ccos 2f , 
dy 

7 —2a, sen t + 2a,cos t + 2az sen 21 — 2a,¿ Cos 2f . 


Ahora, si hacemos £ = O en las fórmulas para x, dx/dt, y, y dy/dt, las condiciones iniciales 
(10) implican las cuatro ecuaciones 


x(0)=a,+a3=3, (0) = az +2a,=0, 
d 
y(0) = 2a, =a3=3, <p (0) = 207 — 2a4=0.. 


En este sistema hallamos que a, = 2, a, = 0, az = 1, y as = 0. Por lo tanto, las ecuaciones 
de movimiento para los dos objetos son 


x(1) = 2 cost + cos 2t , 
y(t) = 4cost — cos 2t, 
que se muestran en la figura 5.22 de la página 280. Mi 


En el capítulo 6 se da un análisis más detallado de las soluciones generales. 


dá 
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EJEMPLO 2 


Figura 5.22 Gráficas de movimiento de las dos masas del sistema masa-resorte acoplado 


La pareja solución general (8), (9) que se obtiene es una combinación de senoides que 
oscilan a dos frecuencias angulares distintas: 1 radián/segundo y 2 radianes/segundo. Estas 
frecuencias amplían la noción de frecuencia natural del oscilador masa-resorte simple (libre 
no amortiguado; sección 4.8, página 208) y se llaman las frecuencias angulares naturales? 
(o normales) del sistema. Un sistema complejo con más masas y resortes tendría muchas 
frecuencias normales. 

Observe que si las condiciones iniciales se alteran de modo que las constantes az y a, 
en (8) y (9) se anulen, el movimiento sería una senoide pura que oscila con la única frecuen- 
cia de un radián/segundo. De manera similar, si a, y a, se anulan, sólo la oscilación de 2 ra- 
dianes/segundo se “excitaría”. Tales soluciones, donde el movimiento completo queda 
descrito mediante una única senoide, son los modos normales del sistema.*? Los modos 
normales del siguiente ejemplo se pueden visualizar fácilmente, pues podemos considerar 
que todas las masas y todas las constantes de resorte son iguales. 


Tres resortes idénticos con constante de resorte k y dos masas idénticas m se unen en línea 
recta con los extremos de los resortes exteriores fijos (véase la figura 5.23). Determinar e in- 
terpretar los modos normales del sistema. 


k k k 


00000 v0000U v00OVÚ 


I I 

J JJ 

Ji 1 

I 1 
Ux>0 1y>0 
I 1 

y =0 


x=0 y 


Figura 5.23 Sistema masa-resorte acoplado con extremos fijos 


TEl estudio de las frecuencias naturales de las oscilaciones de sistemas complejos se conoce en ingeniería como análi- 
sis modal. 


Los modos normales se caracterizan de manera más natural en términos de los valores propios (véase la sección 9.5). 


ar 
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Y 
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Definimos los desplazamientos a partir del equilibrio, x y y, como en el ejemplo 1. Las ecua- 
ciones que expresan la segunda ley de Newton para las masas son bastante parecidas a (1), 
excepto por el efecto del tercer resorte sobre la segunda masa: 


(1D)  m"=-—k+ky-xy), 
(12) my” =-ky-x)-k, 
0) 
(mD? + 2) [x] - ky=0, 
—kx + (mD? + 2k)[y] =0 


Al elíminar y de la manera usual se tiene 


(13) — [(mb? +2? - 12][x] =0.. 


Esto tiene la ecuación auxiliar 
(mr? + 2k)? — k? = (mr? + k)(mr? + 3k)=0 , 


con raíces EW k/m, +iW3k/m. Al hacer w := Vk/m, obtenemos la siguiente solución ge- 
neral de (13): 


(14) — x(1) = C¡cos wt + C, sen wtf + C; cos(V3 1) + Ca sen(V3 o) ; 


Para obtener y(1), despejamos y(1) en (11) y sustituimos x(+) dada en (14). Al simplificar ob- 
tenemos 


as) y (1) = C, cos wt + C) sen wt — C; cos(V3 1) = Ca sen(V3 ot) : 


Las fórmulas (14) y (15) muestran que las frecuencias angulares normales son 
w y 13 w. De hecho, si C¿ = C4 = 0, tenemos una solución donde y(1) = x(t), que oscila 


20 y 20 + 20 + 


S 
> —=< 
>< 


(a) (b) 


Figura 5.24 Modos normales para el ejemplo 2 


E 
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con la frecuencia angular «w = VWk/m radianes/segundo (equivalente a una frecuencia de 
V k/[m/21r periodos/segundo). Ahora, si x(t) = y(t) en la figura 5.23, las dos masas se mue- 
ven como si fuesen un único cuerpo rígido de masa 2m, forzado por un “resorte doble” con 
una constante de resorte dada por 2k. De hecho, de acuerdo con la ecuación (4) de la sec- 
ción 4.8 (página 208), sería de esperar que tal sistema oscilara con la frecuencia angular 
V2k/2m = Vk/m (!) Este movimiento se muestra en la figura 5.24(a) de la página 281. 

De manera análoga, si C, = C, = 0, determinamos el segundo modo normal donde 
y(1) = —x(t), de modo que en la figura 5.23 hay dos sistemas, uno reflejo del otro, cada uno 
con masa m y un “resorte y medio” con constante de resorte k + 2k = 3k. (El medio resor- 
te sería el doble de rígido). La ecuación (4) de la sección 4.8 predice entonces una frecuen- 
cia de oscilación angular para cada sistema, W3k/m = V3o, que de nuevo es consistente 
con (14) y (15). Este movimiento se muestra en la figura 5.24(b). Mi 


1. Dos resortes y dos masas están unidos en línea rec- 
ta sobre una superficie horizontal sin fricción, como 
se muestra en la figura 5.25. El sistema se pone en 
movimiento manteniendo la masa m>, en su posición 
de equilibrio y jalando la masa m; a la izquierda de 
su posición de equilibrio una distancia de 1 metro, 


para luego liberar ambas masas. Exprese la ley de Figura 5.26 Sistema masa-resorte acoplado con tres grados 
Newton para el sistema y determine las ecuaciones de libertad 
de movimiento para las dos masas sim, = 1 kg, 


4. Dos resortes, dos masas y un amortiguador se unen 
en línea recta sobre una superficie horizontal sin 
fricción como se muestra en la figura 5.27, El amor- 

k; k, tiguador proporciona una fuerza de amortiguamien- 

to sobre la masa m,, dada por F = —by', Deduzca 

el sistema de ecuaciones diferenciales para los des- 

plazamientos x y y. 


E 
E 


J 
10 
I 


x=0 y=0 


Figura 5.25 Sistema masa-resorte acoplado con un extremo 
libre 


J I 
> 0 y>0 
2. Determine las ecuaciones de movimiento para las x ¿ 0 y z 0 
dos masas descritas en el problema 1 sim, = 1 kg, . 
m, = 1 kg, k¡ = 3 Ním, y ko = 2 N/m. Figura 5.27 Sistema a con un extremo 
3. Cuatro resortes con la misma constante de resorte y 
tres masas iguales se unen en línea recta sobre una 5. Dos resortes, dos masas y un amortiguador se unen 
superficie horizontal sin fricción, según se muestra en línea recta sobre una superficie horizontal sin 
en la figura 5.26. Determine las frecuencias norma- fricción como se muestra en la figura 5.28. El siste- 
les del sistema y describa los tres modos normales ma se pone en movimiento manteniendo la masa m, 
de vibración. en su posición de equilibrio y jalando la masa m; 


ar 


Sección 5.5 


a la izquierda de su posición de equilibrio a una 
distancia de 2 metros, para luego liberar ambas ma- 
sas. Determine las ecuaciones de movimiento para 
las dos masas sim, =m, = 1 kg, k, = k, = 1 Ním, 
y b = 1 N-s/m. [Sugerencia: El amortiguador ac- 
túa sobre m, y m, con una fuerza de magnitud 
bly =x'11. 


Figura 5.28 Sistema masa-resorte acoplado con 
amortiguamiento entre las masas 


. En relación con el sistema masa-resorte acoplado 


del ejemplo 1, suponga que se aplica una fuerza ex- 

terna E(t) = 37 cos 3t al segundo objeto de masa 1 

kg. Las funciones de desplazamiento x(+), y (1) satis- 

facen ahora el sistema 

(16) 2x"(t) + 6x(t) — 2y() =0 , 

(17)  y'(é) + 2y(e) — 2x(t) = 37 cos 3f£ . 

(a) Muestre que x(+) satisface la ecuación 

(18) — xt) + 5x"(0) + dx(t) = 37 cos 3f . 

(b) Determine una solución general x(1) de la ecua- 
ción (18). [Sugerencia: Use coeficientes inde- 
terminados, con Xp = Á Cos 31 + B sen 31]. 

(e) Sustituya x(t) en (16) para obtener una fórmu- 
la para y(1). 

(d) Si ambas masas se desplazan 2 m hacia la de- 
recha de sus posiciones de equilibrio y luego se 
liberan, determine las funciones de desplaza- 


miento x(1) y y(1). 


. Suponga que las funciones de desplazamiento x(1) y 


y(t) para un sistema masa-resorte acoplado (similar 
al analizado en el problema 6) satisfacen el proble- 
ma con valores iniciales 


x"(t) + 5x(t) — 2y()=0, 
y "(t) + 2y(t) — 2x(t) = 3 sen 2£ ; 
x(0) =x'(0)=0, 
y(0)=1, y'(0)=0. 
Determine x(+) y y(+). 


. Un péndulo doble oscila en un plano vertical bajo la 


influencia de la gravedad (véase la figura 5.29) y sa- 
tisface el sistema 


Y 
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(m, + m,)1307 + mal,1,03 + (m, + m>),g0, =0 , 

ma1305 + mal11,01 + mal,80, =0 , 
donde 0, y 6, son ángulos pequeños. Resuelva el 
sistema cuando m; = 3 kg,m, =2kg,1, =l,=5 
m, 0,(0) = 7/6, 0,(0) = 01 (0) = 6(0) =0. 


Figura 5.29 Péndulo doble 


. El movimiento de una pareja de péndulos idénticos 


acoplados mediante un resorte se modela mediante 
el sistema 


mx! = 


mx = xo + klx¡ — xp) 


para desplazamientos pequeños (véase la figura 
5.30). Determine las dos frecuencias normales del 
sistema. 


Figura 5.30 Péndulos acoplados 
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10. Suponga que el sistema masa-resorte acoplado del (b) Justifique que en el equilibrio, el resorte superior 
problema 1 (figura 5.25) se cuelga verticalmente en se estira una distancia l, = (m, + m»)g /Ko. 
un soporte (con la masa m, sobre m;), como en la (c) Muestre que si x, y x, se definen ahora como los 
sección 4.9, página 218. desplazamientos con respecto de las posiciones 
(a) Justifique que en el equilibrio, el resorte inferior de equilibrio de las masas m, y m,, entonces las 
se estira una distancia 1, con respecto de su lon- ecuaciones de movimiento son idénticas a las ob- 
gitud natural L,, dada por l, = m;g/K;. tenidas en el problema 1. 


PET CIRCUITOS ELÉCTRICOS 


EJEMPLO |l 


SOLUCIÓN 


Las ecuaciones que describen las relaciones voltaje-corriente para una resistencia, un induc- 
tor y un condensador se dieron en la sección 3.5, junto con las leyes de Kirchhoff que res- 
tringen el comportamiento de estas cantidades cuando los elementos se conectan en forma 
eléctrica a un circuito. Ahora que tenemos las herramientas para resolver ecuaciones linea- 
les y sistemas de orden superior, podemos analizar circuitos eléctricos más complejos. 


El circuito RLC en serie de la figura 5.31 tiene una fuente de voltaje dada por E(t) = sen 
100t voltios (V), una resistencia de 0.02 ohms (42), un inductor de 0.001 henrios (H) y un 
condensador de 2 faradios (F). (Elegimos estos valores por conveniencia; los valores típicos 
para el condensador son mucho menores). Si la corriente y la carga iniciales en el conden- 
sador son iguales a cero, determinar la corriente en el circuito para £ > 0. 


Resistencia R 


Fuente 


de voltaje Inductancia L 


Capacitancia C 


Figura 5.31 Representación esquemática de un circuito RLC en serie. 


Con la notación de la sección 3.5, tenemos que L = 0.001 H, R =0.02 Q,C =2F y Klt) = 
sen 1001. Según la ley de corriente de Kirchhoff, la misma corriente / pasa por cada elemen- 
to del circuito. La corriente que pasa por el condensador es igual a la razón instantánea de 
cambio de su carga q: 


(1) I= dg/dt . 


Por las ecuaciones de la sección 3.5, observamos que la caída de voltaje a través del conden- 
sador (E¿), la resistencia (Ep) y el inductor (£,) se expresan como 


(2) Ec = Er=RI, E¡=L>3, . 


ar 


A A 
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Por tanto, la ley del voltaje de Kirchhoff E, + Ez + E¿ = E se puede expresar como 


dl 1_ 
(3) Ego FRI+ a=E0 . 


En la mayor parte de las aplicaciones nos interesará determinar la corriente /(+). Si deriva- 
mos (3) con respecto de £ y sustituimos / en vez de dq/dt, obtenemos 


4 LS +Ro+2I= 
(4) C 


Al sustituir los valores dados tenemos 


d?l dl _ 
(0.001) ar + (0.02) ia (0.5)1 = 100 cos 100: , 


o, en forma equivalente, 


2 
(5) e + e + 5001 = 100,000 cos 1001 . 


La ecuación homogénea asociada con (5) tiene la ecuación auxiliar 
r? + 20r + 500 = (r + 10) + (20? =0, 
cuyas raíces son —10 + 201. Por lo tanto, la solución de la ecuación homogénea es 
(6) 1, (1) = Cie" cos 201 + Cae! sen 20+ . 


Para determinar una solución particular de (5), podemos usar el método de coeficientes 
indeterminados. Hacemos 


1,(t) = A cos 1001 + B sen 1001 

y realizamos el procedimiento de la sección 4.5 para obtener finalmente, con tres decimales, 
A = —10.080 , B=2,122. 

Por lo tanto, una solución particular de (5) está dada por 


(7) l, 


p(t) = 10.080 cos 1001 + 2.122 sen 100f . 


Como / = 1, + [,, vemos de (6) y (7) que 
(8) I(t) = e(C; cos 20t + C, sen 201) — 10.080 cos 100f + 2.122 sen 100? . 
Para determinar las constantes C, y C», necesitamos los valores 1(0) e 1'(0). Sabemos que 


I(0) = g(0) = 0. Para determinar /'(0), sustituimos los valores para L, R y C en la ecuación 
(3) e igualamos los dos lados en £ = 0, para obtener 


(0.001)7'(0) + (0.02)1(0) + (0.5)g(0) = senO . 


dá 
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Como 1(0) = g(0) = 0), vemos que /' (0) = 0.. Por último, usamos 1(t) en (8) y las condi- 
ciones iniciales 1(0) = 1'(0) = 0, para obtener el sistema 


Da] 
A 
o 
= 
1! 


C¡ — 10.080 =0, 
I'(0) = -10C, + 20C, + 212.2 =0.. 


Al resolver este sistema tenemos que C¡ = 10.080 y C, = —53.570. Por lo tanto, la corrien- 
te en el circuito REC en serie es 


(9) I(+) = e "(10.080 cos 201 — 5.570 sen 201) — 10.080 cos 1001 + 2.122 sen100: .M 


Observe que, como en el caso de las vibraciones mecánicas forzadas, la corriente en (9) 
tiene dos componentes: /,, una corriente transitoria que tiende a cero cuando £ > +00, y 
la otra componente 


1,0) = —10.080 cos 1001 + 2.122 sen100: , 


una corriente de estado estacionario senoidal que permanece. 
Dejaremos al lector la verificación de que la solución de estado estacionario 1,(t) que 
surge de la fuente de voltaje más general E(t) = E, sen yt es 


_ E, sen(yt + 0) 
VR + [yL= 1/07 * 


(0 Ll) 


donde tan 9 = (1/C — Ly?)/(yR) (véase la sección 4.9, página 218). 
EJEMPLO 2 En el instante £ = 0, la carga en el condensador de la red eléctrica que aparece en la figura 
5.32 es de 2 coulombs (C), mientras que la corriente que circula a través del condensador es 


cero. Determine la carga en el condensador y las corrientes en las diversas ramas de la red 
en cualquier instante £ > 0. 


20 ohms (02) 


UN 


LL faradios (E) 


5 voltios (V) 1 henrio (H) 


yo 


Figura 5.32 Diagrama esquemático de una red eléctrica 


SOLUCIÓN Para determinar la carga y corrientes en la red eléctrica, primero notamos que la red tiene 
tres circuitos cerrados: el lazo 1 a través de la batería, la resistencia y el inductor; el lazo 2 
que pasa por la batería, la resistencia y el condensador, y el lazo 3 que contiene al conden- 
sador y al inductor. Aprovecharemos la ley de la corriente de Kirchhoff; designamos como 


ar 


A RE 
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Í; a la corriente que pasa por la batería y la resistencia, /, es la corriente que pasa por el in- 
ductor e fz la corriente que pasa por el condensador. Para que la notación sea consistente, 
denotamos la carga en el condensador como q3. Por lo tanto, [¿ = dq3/dt. 

Como analizamos al principio de la sección, la caída de voltaje en una resistencia es RI, 
en un inductor es LdI/dt y en un condensador es q/C. Así, al aplicar la ley de voltaje de 
Kirchhoff a la red eléctrica de la figura 5.32, vemos que para el lazo 1, 


1 Poy => 
( ) dt 1 = > 
(inductor) (resistencia) (batería) 


para el lazo 2, 


(12) 20) + 16 = 5; 


(resistencia) (condensador) (batería) 


y para el lazo 3, 


13 en + 160q3 = 0 
( ) dt 3 = . 
(inductor) (condensador) 


(El signo menos en (13) surge al considerar una trayectoria en el sentido de las manecillas 
del reloj en torno al lazo 3, de modo que la corriente que pasa por el inductor es —£,). Ob- 
serve que estas tres ecuaciones no son independientes: Podemos obtener la ecuación (13) 
restando (11) de (12). Por lo tanto, sólo tenemos dos ecuaciones para determinar las tres in- 
cógnitas Í;, >, y q3. Si ahora aplicamos la ley de la corriente de Kirchhoff a los dos puntos 
de unión en la red, en el punto A vemos que /, — f,— h=0 y en el punto B que 
L, + L£ — [, = 0. En ambos casos obtenemos 


14) LALA, 


pues 1, = dq3/dt. Al reunir (11), (12) y (14) en un sistema, tenemos (con D = d/dt) 


(15) DL+201,=5, 
(16) 201, + 160q4=5, 


Resolvemos este sistema mediante el método de eliminación de la sección 5.2. Usamos 
la ecuación (16) para eliminar /; de las otras dos, y tenemos 


(19) — 20h + (20D + 160), =5 . 


Al elíminar 7, se llega a 


(20)  20D?g, + 160Dg, + 3200q3=0 . 


dá 
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Para obtener las condiciones iniciales para la ecuación de segundo orden (20), recorde- 
mos que en el instante £ = 0, la carga en el condensador es de 2 coulombs y la corriente se 
anula. Por tanto, 


dq; 
QD  qs(0)=2, O =0y 
Ahora podemos resolver el problema con valores iniciales (20) - (21) mediante las téc- 
nicas del capítulo 4. En última instancia tenemos 


qa(t) = 2e*cos 121 + Zen 121, 


d 80 
K(0) = 0 = 5 0 sen 121. 


Ahora, para determinar /,, sustituimos estas expresiones en (19) y obtenemos 


= A — 16e “cos 121 + sen 121 . 


Por último, de 1, = L, + L; obtenemos 


E(6)= - — 16e*cos 121 — De tsen 127. MU 


Observe que las ecuaciones diferenciales que describen las vibraciones mecánicas y los 
circuitos RLC en serie son esencialmente iguales. De hecho, hay una identificación natural 
de los parámetros m, b y k para un sistema masa-resorte con los parámetros £L, R y C que 
describen los circuitos; esto se ilustra en la tabla 5.3. Además, los términos transitorio, es- 
tado estacionario, sobreamortiguado, críticamente amortiguado, subamortiguado y fre- 
cuencia de resonancia que se describieron en las secciones 4.8 y 4.9 también se aplican a 
los circuitos eléctricos. 


TABLA 5.3 ANALOGÍA ENTRE LOS SISTEMAS 
MECÁNICOS Y ELÉCTRICOS 


Sistema mecánico masa-resorte Circuito eléctrico REC 

con amortiguamiento en serie 

mx" + bx" + kx =fÍt) Lg" + Rq' + (1/C)g = Elt) 
Desplazamiento x Carga q 
Velocidad x' Corriente q =1I 
Masa m Inductancia L 
Constante de amortiguamiento b Resistencia R 
Constante de resorte k (Capacitancia)”! 1/C 
Fuerza externa f(t) Fuente de voltaje Elt) 
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Esta analogía entre un sistema mecánico y un circuito eléctrico se extiende a sistemas 
y circuitos de gran escala. Una consecuencia interesante de este hecho es el uso de simula- 
ción analógica y, en particular, el uso de computadoras analógicas para analizar sistemas 
mecánicos. Los sistemas mecánicos de gran escala se modelan construyendo un sistema 
eléctrico correspondiente, midiendo después las cargas q(+) y las corrientes 1(+). 

Aunque tales simulaciones analógicas son importantes, tanto los sistemas mecánicos 
como los sistemas eléctricos de gran escala se modelan actualmente con simulaciones en 
computadoras digitales. Esto implica la resolución numérica del problema con valores ini- 
ciales que describe al sistema. Aún así, la analogía entre los sistemas mecánicos y eléctricos 
significa que, básicamente, se puede usar el mismo software para analizar ambos sistemas. 


Un circuito REC en serie tiene una fuente de voltaje 
dada por E(t) = 20 V, una resistencia de 100 Q, un 
inductor de 4 H y un condensador de 0.01 E Si la 
corriente inicial es igual a cero y la carga inicial en 
el condensador es 4 C, determine la corriente en el 
circuito para £ > 0. 


Un circuito REC en serie tiene una fuente de voltaje 
dada por E(+) = 40 cos 21 V, una resistencia de 2 Q, 
un inductor de 1/4 H y un condensador de 1/13 F. 
Si la corriente inicial es igual a cero y la carga ini- 
cial en el condensador es 3.5 C, determine la carga 
en el condensador para £ > 0. 


Un circuito RLC en serie tiene una fuente de vol- 
taje dada por E(t) = 10 cos 20+ V, una resistencia 
de 120 Q, un inductor de 4 H y un condensador de 
(2200)! E. Determine la corriente (solución) de es- 
tado estacionario para este circuito. ¿Cuál es la fre- 
cuencia de resonancia para el circuito? 


Un circuito LC en serie tiene una fuente de voltaje 
dada por E(t) = 30 sen 50% V, un inductor de 2 H y 
un condensador de 0.02 F (sin resistencias). ¿Cuál 
es la corriente en este circuito para 1 > O sient= 0, 
1(0) = q(0) = 0? 

Un circuito RLC en serie tiene una fuente de voltaje de 
la forma E (1) = E, cos yt V, una resistencia de 10 0, 
un inductor de 4 H y un condensador de 0.01 E. Bos- 
queje la curva de respuesta de frecuencia para este 
circuito. 

Muestre que cuando la fuente de voltaje en (3) es de la 
forma E(t) = E, sen yt, entonces la solución de es- 
tado estacionario /, es la dada en la ecuación (10). 
Un sistema masa-resorte con amortiguamiento consta 
de una masa de 7 kg, un resorte con constante de re- 
sorte 3 N/m, un componente de fricción con constan- 
te de amortiguamiento 2 N-s/m y una fuerza externa 


dá 


dada por f(t) = 10 cos 10f N. Use una resistencia 
de 10 Q para construir un circuito REC en serie que 
sea el análogo de este sistema mecánico, en el sen- 
tido que ambos sistemas queden descritos mediante 
la misma ecuación diferencial. 


Un sistema masa-resorte con amortiguamiento 
consta de un peso de 16 libras, un resorte con cons- 
tante de resorte 64 libras/pie, un componente de 
fricción con constante de amortiguamiento 10 li- 
bras-s/pie y una fuerza externa dada por £ (1) = 20 
cos 81 libras. Use un inductor de 0.01 H para cons- 
truir un circuito RLC en serie que sea el análogo de 
este sistema mecánico. 


Debido a la fórmula de Euler, e” = cos 9 + ¡sen 0, 
con frecuencia es conveniente considerar a la vez las 
fuentes de voltaje Ecos yt y E, sen yt, usando 
E(t) = Eje”. En este caso, la ecuación (3) se con- 
vierte en 


2 


Q2) ¿El + RA + a = Eye"! 
de dto C po 


donde ahora q es 

I = q ,P = q”). 

(a) Muestre que la solución de estado estacionario 
(Q2) es 


complejo (recuerde que 


Es 
1/C — y?L + ¡iyR 


e. 


gp(t) = 


[Sugerencia: Use el método de coeficientes in- 
determinados con la estimación dp = Ae Y, 
donde A es una constante compleja. La técnica 
se analiza con detalle en el proyecto A al final 
del capítulo 4]. 
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(b) Muestre ahora que la corriente de estado esta- 
cionario es 
Es 


Lit) = 
pk) R + ilyL - 1/(yC)] 
(e) Use la relación a + iB = Wa? + B?e%, donde 


tan 0 = fB/a, para mostrar que 1, se puede ex- 
presar en la forma 


1,0) 


eiv 


VR? + [yL = 1/(yC)]? 


e Nvi+0) 


donde tan 6 = (1/C — Ly?)/(yR). 
(d) La parte imaginaria de e” is sen yt, de modo 
que la parte imaginaria de la solución de (22) 


10. 10H 30 H 


Figura 5.33 Red RL para el problema 10 


11. 100 5Q 


Figura 5.34 Red RL para el problema 11 


O 
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debe ser la solución de la ecuación (3) para 
E(t) = E, sen yt. Verifique que éste también es 
el caso para la corriente, mostrando que la parte 
imaginaria de /, en la parte (c) es igual a la dada 
en la ecuación (10). 


En los problemas 10 a 13, determine un sistema de ecua- 
ciones diferenciales y condiciones iniciales para la co- 
rriente de las redes dadas en los diagramas esquemáticos 
(Figuras 3.33 a 5.36). Suponga que todas las corrientes 
iniciales se anulan. Determine las corrientes en cada ra- 
ma de la red. 


12. 10Q 


Figura 5.35 Red RL para el problema 12 


13. 0.5 F 


cos 31 V 


Figura 5.36 Red RLC para el problema 13 


NTETSETA SISTEMAS DINÁMICOS, TRANSFORMACIONES 
DE POINCARÉ Y CAOS 


En esta sección daremos un paseo por un área de las matemáticas que actualmente recibe 
mucha atención, tanto por los interesantes fenómenos matemáticos observados como por sus 
aplicaciones a campos como la meteorología, la conducción del calor, la mecánica de flui- 
dos, los equipos láser, las reacciones químicas y los circuitos no lineales, entre otros. El área 
es la de los sistemas dinámicos,' en particular cuando estos sistemas son no lineales. 


“Para un estudio más detallado de los sistemas dinámicos, el lector puede consultar An Introduction to Chaotic 
Dynamical Systems, segunda edición, por R. L. Devaney (Addison-Wesley, Reading, Mass., 1989) y Nonlinear 
Oscillations, Dynamical Systems and Bifurcations of Vector Fields por J. Guckenheimer y P. J. Holmes (Springer- 


Verlag, Nueva York, 1983). 


Sección 5.7 Sistemas dinámicos, transformaciones de Poincaré y caos 291 


Un sistema dinámico es cualquiera que nos permite determinar (al menos desde un 
punto de vista teórico) los estados futuros del sistema dado su estado presente. Por ejemplo, 
la fórmula recursiva (ecuación en diferencias) 


sl MO 


es un sistema dinámico, pues podemos determinar el siguiente estado x,,,¡, dado el estado 
anterior x,, Si conocemos xy, entonces podemos calcular cualquier estado futuro [ de hecho, 
Xn+1 = x9(1.053+1], 
Otro ejemplo de sistema dinámico es la ecuación diferencial 
dx _ 
dt 
donde la solución x(+) especifica el estado del sistema en el “instante” ?. Si conocemos 
x(t)) = xp, entonces podemos determinar el estado del sistema en cualquier instante futuro 
t > f¿ resolviendo el problema con valor inicial 
a =-—2x, Ao = M0 
En efecto, un sencillo cálculo muestra que x(1) = x, e Aito) para t = to. 

Para un sistema dinámico definido mediante una ecuación diferencial, con frecuencia es 
útil trabajar con un sistema dinámico relacionado con el anterior, definido mediante una 
ecuación en diferencias. Por ejemplo, cuando no podemos expresar la solución de una ecua- 
ción diferencial mediante funciones elementales, podemos usar una técnica numérica, como 
el método de Euler mejorado o Runge-Kutta para aproximar la solución de un problema con 
valores iniciales. Este esquema numérico define un nuevo sistema dinámico (pero relacio- 
nado con el anterior) que con frecuencia es más fácil de estudiar. 

En la sección 5.4 usamos los diagramas del plano fase para estudiar los sistemas autó- 
nomos en el plano. Muchas de las características importantes del sistema se pueden detec- 
tar observando tales diagramas. Por ejemplo, una trayectoria cerrada corresponde a una 
solución periódica. La interpretación de las trayectorias de sistemas no autónomos en el pla- 
no fase es más compleja. Una técnica que es útil en este contexto es la llamada transforma- 
ción de Poincaré. Como veremos, estas transformaciones reemplazan el estudio de un 
sistema no autónomo por el estudio de un sistema dinámico definido mediante la posición 
en el plano xv (v = dx/dt) de la solución en momentos espaciados regularmente en el tiem- 
po, como £ = 27rn, donde n = 0, 1, 2,.... La ventaja de usar la transformación de Poincaré 
será clara al aplicar el método a un problema no lineal del que no se conoce una solución 
explícita. En tal caso, las trayectorias se calculan mediante un esquema numérico, como 
Runge-Kutta. Varios paquetes de software tienen opciones que construyen las transforma- 
ciones de Poincaré para un sistema dado. 

Para ilustrar la transformación de Poincaré, consideremos la ecuación 


—=2x , 


(1) x"(t) + a*x(t) =Fcost, 


donde F y w son constantes positivas. En la sección 4.9 estudiamos ecuaciones similares y 
vimos que una solución general para w + 1 está dada por 


(Q) x(1) = Asen(wt + $) + cos y 
== 1 


donde la amplitud A y el ángulo de fase H son constantes arbitrarias. Como v = x”, 


v[t) = wA cos(wt + q) — —— sent ¿ 
| 


dá 
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Como la función de forzamiento F cos f es periódica con periodo 27r, es natural buscar so- 
luciones de (1) periódicas con periodo 27. Para esto, definimos la transformación de Poin- 
caré como 
6) x, :=x(27n) = Asen(2rron + q) + F/(w?— 1), 

v, :=v(27n) = wA cos(27ron + q), 


paran =0,1,2,.... En la figura 5.37 graficamos los primeros cien valores de (x,, v,) 
en el plano xv para distintas elecciones de w. Para simplificar la exposición, consideramos 
A=F=1l yd = 0. Estas gráficas se llaman secciones de Poincaré y las interpretaremos en 
breve. 

Ahora juguemos a lo siguiente. Ignoremos por el momento el hecho de que ya conoce- 
mos la fórmula para x(t) para toda £ = 0. Queremos saber qué información relativa a la so- 
lución podemos obtener de la sección de Poincaré y de la forma de la ecuación diferencial. 

Observe que las dos primeras secciones de Poincaré en la figura 5.37, correspondientes 
a w = 2 y 3, constan de un solo punto. Esto nos dice que, si comenzamos en £ = 0, todo in- 
cremento de 277 en £ nos regresa al mismo punto en el plano fase. Esto a su vez implica que 
la ecuación (1) tiene una solución periódica con periodo 277, lo que puede demostrarse 
como sigue: Para w = 2, sea x(t) la solución de (1) con («(0), (0) = (1/3, 2) y sea 
X(1) := x(t + 27r). Como la sección de Poincaré es sólo el punto (1/3, 2), tenemos que 
X(0) = x(27) = 1/3yX'"(0) = x'(27r) = 2. Así, x(1) y X(t) tienen los mismos valores ini- 
ciales en £ = 0. Además, como cos f es periódica con periodo 27r, también tenemos 


X"(0) + 2X(1) =x"(1 + 277) + a*x(t + 275) = cos[t + 271) = cost . 


En consecuencia, x(+) y X(+) satisfacen el mismo problema con valores iniciales. Por los teo- 
remas de unicidad de las secciones 4.2 y 4.5, estas funciones deben coincidir en el interva- 
lo [0, 00). Por lo tanto x(1) =X(1) = x(t+ + 27r) para toda £ = 0; es decir, x(1) tiene periodo 
27. (El mismo razonamiento sirve para «w = 3). Con un argumento similar, se tiene que la 
sección de Poincaré para w tiene una solución con periodo 477 que alterna entre los dos pun- 
tos que aparecen en la figura 5.37(c) cuando f se incrementa en 27r. Para el caso w = 1/3, de- 
ducimos que existe una solución de periodo 677 que va pasando por estos tres puntos, y para 
w = 1/4 hay una solución con periodo 877 que pasa por cuatro puntos. A las últimas tres so- 
luciones les llamamos subarmónicas. 


El caso w = V2 es distinto. hasta ahora, en la figura 5.37(f), ninguno de los puntos se 
ha repetido. ¿Nos detuvimos demasiado pronto? ¿Habrá algún momento en que los puntos 
se repitan? En este caso, el hecho de que V2 sea irracional juega un papel crucial. Se pue- 
de ver que todo entero n proporciona un punto distinto en la sección de Poincaré (véase el 
problema 8). Sin embargo, se está desarrollando un patrón. Parece que todos los puntos es- 
tán en una curva simple, tal vez una elipse. Para ver que esto ocurre, observe que cuando 
w= V2, A =F =1,y 4 =0, tenemos 


Xp = sen(2V2n) + VU, = V2 cos(2V2n) y n=0,1,2.... 


Un sencillo cálculo nos permite mostrar que cada (x,, v,) está en la elipse 


2 
9 Uv 
x=1p+o>=1l. 

(iZ 
En nuestro estudio de la ecuación (1) nos concentramos en soluciones con periodo 277 
debido a que el término de forzamiento F cos f tiene periodo 27. [Observamos solucio- 
nes subarmónicas cuando w= 1/2, 1/3, y 1/4—; es decir, soluciones con periodos 
2(27), 3(277), y 4(275)]. Al introducir un término de amortiguamiento en la ecuación dife- 


E 


Sección 5.7 Sistemas dinámicos, transformaciones de Poincaré y caos 293 
Y v U 
Ñ Ñ 
2 AAA 3 A O ol 
(2) 
1+ Ds + 
m=Ú 
+ + + > Xx l+ + + + > X 
=1 1 2 -2 -1 1 
1 
-1+ / + + > Xx -15 
-1 1 2 
w=2 w=3 a E 
(a) b 
(b) (c) 
VU v 
Ñ Ñ 4 
2+ 2+ 
1 
14 + % 
s 
n=0 n=0 23 e 
Fail li E ii la > -1 ¿ 
7: z . y mn -1 1 : 
, a, ? ¡ A 1 d 
2 Z 
14 -1+ 
1 1 
Ww=>3 w=z u= 
(d) (e) (£) 


Figura 5.37 Secciones de Poincaré para la ecuación (1) para diversos valores de w 


rencial, la transformación de Poincaré muestra un comportamiento diferente. Recuerde que 
la solución será ahora la suma de un término transitorio y un estado estacionario. Por ejem- 
plo, consideremos la ecuación 


(4) x"(1) + bx'(1) + ?x(t) = Feost , 


donde b, F, y w son constantes positivas. 
Cuando b? < 447, la solución de (4) se puede expresar como 


2,2 
(5) xí1) = Ae Usen (Mee 
2 


F 
(au -1?+b 


+4)+ 5 sen(t +0), 


donde tan O = (w? — 1)/b y A y 6 son constantes arbitrarias [véanse las ecuaciones (7) y 
(8) de la sección 4.9]. El primer término del lado derecho de (5) es la solución transitoria y el 
segundo la solución de estado estacionario. Construyamos la transformación de Poincaré 
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usando ¿ =271n,n =0,1,2,.... Hacemos b =0.22,w=A=F=1,y9=0 para 
simplificar los cálculos. Como tan 0 = (w? — 1)/b = 0, también hacemos O = O. Enton- 


ces tenemos 
¡Ln =x = ¿27 VW 0.9879 21m) ; 
x'(27rn) = v, = -0.11e7227"sen (0.9879 21rn) 


+ V0.9879 e027005(/0.9879 27m) + 2. 
(0.22) 
La sección de Poincaré para n =0,1,2,..., 10 aparece en la figura 5.38 (puntos negros). 


Después de unas cuantas iteraciones, observamos que x, = 0 y vu, = 1/(0.22) = 4.545; es 
decir, los puntos de la sección de Poincaré tienden a un único punto en el plano xv (puntos 
de color). Así, sería de esperar que hubiera una solución con periodo 277 correspondiente a 
una elección particular de A y df. [En este ejemplo, donde podemos representar la solución 
de manera explícita, vemos que surge una solución con periodo 277 cuando hacemos A = 0 
en (5)]. 

Hay una diferencia importante entre las secciones de Poincaré para la ecuación(1) y las 
de la ecuación (4). En la figura 5.37, la posición de todos los puntos en (a) — (e) depende del 
valor inicial elegido; en este caso, A = 1 y pd = 0. (Véase el problema 10). Sin embargo, en 
la figura 5.38, los primeros puntos (negros) dependen de las condiciones iniciales, mientras 
que el punto límite (punto gris) no (véase el problema 6). Este último comportamiento es tí- 
pico de ecuaciones que tienen un término de “amortiguamiento”(es decir, b > 0); a saber, la 
sección de Poincaré tiene un conjunto límite? que en esencia es independiente de las condi- 
ciones iniciales. 


v 
4 
5.4 + 
5.2.+ 
E + + + Xx 
0.015 0.01 0.005 
R 48 + 
> S 461 
be e. . ..t 


Figura 5.38 Sección de Poincaré para la ecuación (4) con F=1,b=0.22,yw = 1 


Para las ecuaciones con amortiguamiento, el conjunto límite puede ser más complejo 
que sólo un punto. Por ejemplo, la transformación de Poincaré para la ecuación 


(6) x"(0) + (0.22)x'(1) + x(1) = cos 1 + cos(W21) 


*El conjunto límite de una transformación (x,, v,), n = 1,2,3,..., es el conjunto de puntos (p, q) tales que 
Lim 00 Xp UY») = (p, q), donde n, < n, < nz < --- es una subsucesión de los enteros positivos. 
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()xp=2,v)=4 (b) xp =2, 09 = 6 


Figura 5.39 Sección de Poincaré para la ecuación (6) con valores iniciales xy, vy 


tiene un conjunto límite que consta de una elipse (véase el problema 11). Esto se ilustra en 
la figura 5.39 para los valores iniciales xy = 2, Uy = 4 y Xy = 2, Uy = 6. 

Hasta ahora hemos visto conjuntos límite para la transformación de Poincaré formados 
por un único punto o una elipse, de manera independiente a los valores iniciales. Estos con- 
juntos límite particulares son atractores. En general, un atractor es un conjunto A con la 
propiedad de que existe un conjunto abierto” B que contiene a A de modo que siempre que 
la transformación de Poincaré entre a B, sus puntos permanecerán en B y el conjunto límite 
de la transformación de Poincaré es un subconjunto de A. Además, suponemos que Á es in- 
variante: siempre que la transformación de Poincaré parta de un punto en A, permanecerá 
en A. 

En los ejemplos anteriores, los atractores del sistema dinámico (transformación de 
Poincaré) se podían describir fácilmente. Sin embargo, en años recientes, muchos investiga- 
dores que trabajan en una amplia gama de aplicaciones han encontrado sistemas dinámicos 
que no se comportan en forma ordenada; sus conjuntos atractores son muy complicados (no 
sólo son puntos aislados u objetos geométricos familiares, como elipses). El comportamien- 
to de tales sistemas es llamado caótico, y los conjuntos límite correspondientes se conocen 
como atractores extraños. 

Para ilustrar el comportamiento caótico y lo que se entiende por atractor extraño, anali- 
zaremos dos ecuaciones diferenciales no lineales y una ecuación en diferencias sencilla. 
Primero consideremos la ecuación forzada de Duffing 


(7) x"(£) + bx (4) — x(t) + x1%(£) = F sen yt . 


No podemos expresar la solución de (7) en forma explícita, de modo que debemos obtener 
la transformación de Poincaré, aproximando numéricamente la solución de (7) para valores 
iniciales fijos y luego graficar las aproximaciones para x(27rn/y) y v(27rn/y) = x'(Qrn] y). 
(Como el término de forzamiento F sen y? tiene periodo 277 /y, buscaremos soluciones con 


Un conjunto BC R? es un conjunto abierto si para cada punto p E B existe un disco abierto V que contiene a p 
tal que V C B. 
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+ + > X + 4 >xX 
| . 1 -1 Cs 1 
(a) F=0.2 (b) F=0.28 
U VU 
es í4 
A PO Sellos 
SO 
TU =L. 
(c) F=0.29 (d) F=0.37 


Figura 5.40 Secciones de Poincaré para la ecuación de Duffing (7) con b = 0.3 y y = 1.2 


periodo 275 /y y subarmónicas). En la figura 5.40 mostramos los conjuntos límite (atractores) 
cuando b = 0,3 y en los casos (a) F = 0.2, (b) F = 0.28, (c) F = 0.29, y (d) F = 0.37. 

Observe que al crecer la constante F, la transformación de Poincaré cambia de carácter. 
Cuando F = 0.2, la sección de Poincaré nos dice que hay una solución con periodo 27r/y 
Para F = 0.28, hay una solución subarmónica de periodo 47 /y, y para F = 0.29 y 0.37 hay 
subarmónicas con periodos 87/y y 107/y, respectivamente. 

Las cosas son drásticamente distintas cuando F' = 0.5; la solución ya no tiene perio- 
do 27r/y ni es subarmónica. La sección de Poincaré para F = 0.5 se ilustra en la figura 
5.41. Generamos esta sección aproximando numéricamente la solución de (7) cuando 
y = 1.2,b=0.3 y F =0.5 para valores iniciales fijos.? No graficamos todas las aproxi- 
maciones x(27rn/y) y v(27rn/y) calculadas; debido a la presencia de una solución transi- 
toria, hemos omitido los primeros puntos. Se puede ver que el conjunto graficado es en 
esencia independiente de los valores iniciales y tiene la propiedad de que una vez que un 
punto está en el conjunto, todos los puntos posteriores también están en el conjunto. De- 
bido a la forma tan complicada del conjunto, es un atractor extraño. Aunque la forma del 
atractor extraño no depende de los valores iniciales, la imagen cambia si consideramos 
secciones distintas; por ejemplo, + = (27rn + 1r/2)/y, n = 0, 1,2,.. . proporciona una 
configuración distinta. 


Nota histórica: Cuando los investigadores hallaron por vez primera estas secciones de Poincaré con apariencia 
extraña, verificaron sus cálculos mediante distintas computadoras y distintos esquemas numéricos (véase Hénon y 
Heiles, “The Applicability of the Third Integral of Motion: Some Numerical Experiments”, Astronomical Journal, 
vol. 69 (1964), página 75). Para unos tipos particulares de sistemas dinámicos, como la transformación de Hénon, 
se puede mostrar que existe una trayectoria que hace sombra a la trayectoria numérica (véase M. Hammel, J. A. 
Yorke y C. Grebogi, “Numerical Orbits of Chaotic Processes Represent True Orbits”, Bulletin of the American 
Mathematical Society, vol. 19 (1988), páginas 466-469). 
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Figura 5.41 Sección de Poincaré para la ecuación de Duffing (7) con b = 0.3, y = 1.2, y F =0.5 


Otro ejemplo de atractor extraño aparece al considerar la ecuación del péndulo for- 
zado 


(8) x"(t) + bx'(t) + sen(x(2)) =Fcost, 


donde el término x(+) en (4) se ha reemplazado por sen (x(0)). En este caso, x(1) es el ángu- 
lo entre el péndulo y la posición vertical de reposo, b se relaciona con el amortiguamiento y 
F representa la fuerza de la función de forzamiento (véase la figura 5.42). Para F = 2.7 
y b = 0.22, hemos graficado en la figura 5.43 aproximadamente 90,000 puntos de la trans- 
formación de Poincaré. Como no podemos expresar la solución de (8) en alguna forma 
explícita, obtuvimos la transformación de Poincaré aproximando numéricamente la solu- 
ción de (8) para valores iniciales fijos y graficamos las aproximaciones para x(27rn) y 
v(27n) = x'(27m). 

Las transformaciones de Poincaré para la ecuación forzada de Duffing y para la ecua- 
ción del péndulo forzado no sólo ilustran la idea de un atractor extraño, sino que exhiben 
otro comportamiento peculiar llamado caos. El caos aparece cuando ligeros cambios en las 
condiciones iniciales conducen a grandes cambios en el comportamiento de la solución. 
Henri Poincaré describió la situación como sigue: 


Puede ocurrir que pequeñas diferencias en las condiciones iniciales produzcan 
otras muy grandes en los fenómenos finales. Un pequeño error en las primeras pro- 
duce un error enorme en los segundos. La predicción se vuelve imposible... 


Y 
/ 


amortiguado 


Figura 5.43 Sección de Poincaré para la ecuación del péndulo forzado (8) con b = 0.22 
yF=22 
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En un experimento físico, nunca podemos reproducir con exactitud (con una precisión 
infinita) las mismas condiciones iniciales. En consecuencia, si el comportamiento es caóti- 
co, incluso una ligera diferencia en las condiciones iniciales puede llevar a valores bastante 
diferentes de la transformación de Poincaré correspondiente cuando n es grande. Tal com- 
portamiento no ocurre para soluciones de la ecuación (4) o la ecuación (1) (véanse los pro- 
blemas 6 y 7). Sin embargo, dos soluciones de la ecuación de Duffing (7) con F = 0,5 
correspondientes a dos valores iniciales distintos pero cercanos tienen transformaciones de 
Poincaré que no permanecen cercanas entre sí. Aunque ambas son atraídas al mismo con- 
junto, sus posiciones con respecto de este conjunto pueden ser relativamente lejanas. 

El fenómeno de caos también se puede ilustrar mediante la siguiente sencilla transfor- 
mación. Sea xy en [0, 1) y definamos 


(9) Xp+1 = 2x, (mod 1) , 
donde (mod 1) indica la parte decimal del número si éste es mayor o igual a 1; es decir, 
2X_. > para0 < x, < 1/2, 
dd le -1, paral/2=x,<1. 


Cuando xy = 1/3, tenemos 


x =2-(1/3) 
x= 2- (2/3) 
e =2:(118) 
24 =2-(2/3) 


= 

o 
a 
Ra 

Il 
a. 
05) 


13, etc. 


En forma de sucesión, obtenemos (1/3, 2/3, 1/3, 2/3, ....p, donde la barra indica el patrón 
que se repite. 

¿Qué ocurre si elegimos un valor de partida x, cercano a 1/3? ¿Se acumula la sucesión 
en torno de 1/3 y 2/3 como lo hace la transformación cuando xy = 1/3? Por ejemplo, para 
Xo = 0.3, obtenemos la sucesión 


10.3, 0.6, 0.2, 0.4, 0.8, 0.6, 0.2, 0.4, 0.8, ...) . 


En la figura 5.44 graficamos los valores de x, para xy = 0.3, 0.33, y 0.333. No hemos grafi- 
cado los primeros términos, sino sólo aquellos que se repiten. (Esta omisión de los primeros 
términos se parece a la situación de la figura 5.41, donde aparecen soluciones transitorias). 

La figura 5.44 muestra claramente que aunque los valores correspondientes a xy se acercan 
cada vez más a 1/3, las transformaciones correspondientes se diseminan en todo el intervalo 
[o, 1 ] y no se acumulan cerca de 1/3 y 2/3. Este comportamiento es caótico, pues las transfor- 


Xy = 0.3 Xq = 0.33 
+ + “—+ + b + + 44-00-04 —0-0—4-0——0-0-0-0——0-0-0-0——0-0-0-0—] 
o : : po 0 : : 
(a) (b) 
Xy = 0.333 
— 4460-6098 -0009-4800-0000— 0008-0908 -6000-2888-4000— 4000-0006 -E000-0988-4000— 0000-4800 -P0680-6090-COVO—-E000-0000-0000-0408-0000—— 
! 2 
0 q 3 1 
(c) 


Figura 5.44 Gráficas de la transformación x, +1 = 2x,(mod 1) para xy = 0.3, 0.33, y 0.333 
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maciones de Poincaré para valores iniciales cercanos a 1/3 se comportan de manera bastan- 
te diferente a la transformación para xy = 1/3. De haber elegido a xy como irracional (lo que 
no podemos hacer con una calculadora), la sucesión no se repetiría y sería densa en [0, 1 ]. 

Los sistemas que exhiben un comportamiento caótico surgen en muchas aplicaciones. 
El reto para los ingenieros consiste en diseñar sistemas que eviten este caos y que, por el 
contrario, disfruten de la propiedad de estabilidad. 


= Para los problemas de esta sección se necesita un pa- 


quete de software que permita construir transformacio- 
nes de Poincaré. 


1. 


Calcule y grafique los puntos de la transformación 
de Poincaré con t=21n,n =0,1,..., 20 para 
la ecuación (1) haciendo A=F=1,p =0, y 
w = 3/2.Repita el proceso haciendo w = 3/5. 
¿Cree que la ecuación tendrá una solución con 
periodo 277 para cada elección de w? ¿Tendrá una 
solución subarmónica? 


. Calcule y grafique los puntos de la transformación de 


Poincaré con + = 27rn,n =0,1,... 20 para la ecua- 
ción (1) haciendo A =F =1,4 =0, y w = 1/V3. 
Describa el conjunto límite para este sistema. 


. Calcule y grafique los puntos de la transformación 


de Poincaré con + = 27rn,n =0,1,...,20 para la 
ecuación (4) haciendo A=F=1,p=0,w= 1, 
y b= —0.1. ¿Qué sucede con estos puntos cuando 
n => 00? 


. Calcule y grafique la transformación de Poincaré 


cont =271n,n =0,1,...,20 para la ecuación (4) 
haciendo A=F=1,p=0,w=1, yb = 0.1. 
Describa el atractor para este sistema. 


. Calcule y grafique la transformación de Poincaré 


cont =21n,n=0,1,...,20 para la ecuación (4) 
haciendo A=F =1,p9 =0,w = 1/3, y b= 0.22. 
Describa el atractor para este sistema. 


. Muestre que para b > 0, la transformación de Poin- 


caré para la ecuación (4) no es caótica, mostrando 
que cuando crece, 


x(27n) = sen(27n +0) , 


(0 19 +2? 
cos(27rn + 0) 


x' (21rn) = 


(21 +0 


de manera independiente a los valores xy = x(0) y 
vo = x'(0). 


. Muestre que la transformación de Poincaré para la 


ecuación (1) no es caótica, mostrando que si (xp, Up) 
y (x%, v$) son dos valores iniciales que definen 
las transformaciones de Poincaré Le; v,)) y 
E+a vi), respectivamente, usando las formulas 
recursivas en (3), entonces es posible hacer la dis- 
tancia entre (x,, U,) y (x%, uk) tan pequeña como se 
quiera, haciendo pequeña la distancia entre (xp, vp) 
y (xé, v3). [Sugerencia: Sean (A, bp) y (A*, p*) 
las coordenadas polares de dos puntos en el plano. 
La ley de los cosenos implica que la distancia d 
entre ellos está dada por d?= (A -—A*)? + 
2AA*[1 — cos(p — $*)]]. 


. Considere las transformaciones de Poincaré defini- 


das en (3) con = V2,A =F= ly o =0. Si 
esta transformación llega a repetirse, entonces para 
cualesquiera dos enteros positivos n y m, sen 
(21W21n) = sen(2W27rm). Use propiedades básicas 
de la función seno para mostrar que esto implicaría 
que V2 es racional. Esta contradicción muestra que 
los puntos de la transformación de Poincaré no se 
repiten. 


. La transformación de duplicación módulo 1 defi- 


nida mediante la ecuación (9) exhibe un compor- 
tamiento fascinante. Calcule la sucesión obtenida 
cuando 

(a) xo = k/7parak=1,2,...,6. 

(b) xy = k/15 parak=1,2,...,14. 

(Cc) xp = k/ 2/, donde ¡es un entero positivo y k = 1, 
A LE 


Los números de la forma k/27 se llaman números 
diádicos y son densos en [0, 1]. Es decir, hay un 
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número diádico arbitrariamente cerca de cualquier 

número real (racional o irracional). 

Para mostrar que el conjunto límite de la transfor- 

mación de Poincaré dada en (3) depende de los va- 

lores iniciales, realice lo siguiente: 

(a) Muestre que cuando w = 2 0 3, la transforma- 
ción de Poincaré consta del único punto 


(x, v) (a 


(b) Muestre que cuando w = 1/2, la transforma- 
ción de Poincaré alterna entre los dos puntos 


( 
w?= 1 


Use los resultados de las partes (a) y (b) para 
mostrar que cuando w = 2,3 0 1/2 la transfor- 
mación de Poincaré (3) depende de los valores 
iniciales (xp, Up). 


F 
sen $ + ——— 
e 


, WAÁCcOS 4) . 


Asend, = 04cos) ; 


(c) 


Para mostrar que el conjunto límite de la transfor- 

mación de Poincaré x,:=x(27m), v, :=x'(27mm), 

donde x(+) es una solución de la ecuación (6), es una 
elipse y que esta elipse es la misma para cualesquie- 
ra valores iniciales xq, uy, realice lo siguiente: 

(a) Justifique que como los valores iniciales sólo 
afectan a la solución transitoria de (6), el con- 
junto límite de la transformación de Poincaré es 
independiente de los valores iniciales. 

(b) Ahora, muestre que para n grande, 


x, = asen(2V 27m + y) , 

v, =Cc+ Vlacos(2V 27m + Y) , 

donde a = (1 + 2(0.22)2)712, c = (0.22)”, 
y Y = arctan [-[(0.22)w2]7!). 


(c) Use el resultado de la parte (b) para concluir que 


la elipse 
2 
ay E) 
xXx +4 3 =a 
2 
contiene al conjunto límite de la transformación 
de Poincaré. 


Use un esquema numérico como Runge-Kutta o un 
paquete de software para calcular la transformación 
de Poincaré de la ecuación (7) cuando 
b=0.3, y = 1.2, y F = 0.2. (Observe que al acer- 
carse al punto límite, la parte transitoria se extingue 
más rápidamente). Compare su transformación con 
la figura 5.40(a) de la página 296. Repita el proceso 
para F = 0.28. 
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13. Repita el problema 12 con F = 0.31. ¿Qué tipo de 


14 


15 


comportamiento exhibe la solución? 


Repita el problema 12 con F = 0.65. ¿Qué tipo de 
comportamiento exhibe la solución? 


Máquina de caos. El caos se puede ilustrar me- 
diante dos reglas de distinto tamaño, un clavo y un 
broche que sirva como pivote. Construya el péndu- 
lo doble, como se muestra en la figura 5.45(a). El 
péndulo se pone en movimiento liberándolo desde 
una posición como se muestra en la figura 5.45(b). 
Ponga el péndulo en movimiento varias veces, tra- 
tando de liberarlo siempre desde la misma posi- 
ción. Registre el número de veces que la regla más 
corta gira, así como la dirección en que se ha mo- 
vido. Si el péndulo se liberó exactamente desde la 
misma posición cada vez, entonces el movimiento 
debería ser el mismo. Sin embargo, sus experimen- 
tos le mostrarán que aunque comience muy cerca 
de la misma posición, obtendrá movimientos muy 
distintos. Este péndulo doble exhibe un comporta- 
miento caótico. 


lado de la mesa 


a: 
e. 
regla 
larga 
broche 
4 (pivote) 
regla 
corta 
(a) péndulo doble 


(b) posición de liberación 


Figura 5.45 Péndulo doble como una máquina de caos 
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RESUMEN DEL CAPÍTULO 


Los sistemas de ecuaciones diferenciales surgen en el estudio de osciladores masa-resorte 
acoplados, circuitos eléctricos, modelos ecológicos y muchas otras áreas. 

Los sistemas lineales con coeficientes constantes pueden resolverse de manera explíci- 
ta usando una variante del método de eliminación de Gauss. Para esto, primero escribimos 
el sistema con notación de operadores, usando D := d/dt, D?:= d?/d1?, etcétera. Un siste- 
ma de dos ecuaciones con dos funciones incógnitas asume entonces la forma 


Lilx]+L£2ly]=f ,  Lilx] + Laly] =£ , 


donde £;,, £», £z y L4 son expresiones polinomiales en términos de D. Al aplicar £, a la pri- 
mera ecuación, L, a la segunda y restar, obtenemos una única ecuación (por lo general de 
orden superior) en términos de x(1), a saber, 


(LaL, — LaLa)[x] = Lal] — Lo[f,] 


Luego hallamos x(1) a partir de esta ecuación con coeficientes constantes. De manera análo- 
ga, podemos eliminar x del sistema para obtener una única ecuación para y(t), la que tam- 
bién podemos resolver. Este procedimiento introduce ciertas constantes extrañas, pero al 
sustituir las expresiones para x y y de nuevo en una de las ecuaciones originales, podemos 
determinar las relaciones entre estas constantes. 

Un paso previo a la aplicación de algoritmos numéricos para resolver sistemas o ecua- 
ciones de orden superior consiste en escribirlos como un sistema equivalente de ecuaciones 
de primer orden en forma normal: 


0) = f/(t,x1,X2,... > Xm) > 
(1) xa (1) = falt, x1, X2, ... Na) > 
EA A eN e A 


Por ejemplo, al hacer v = y”, podemos reescribir la ecuación de segundo orden y” = f(t, y, y”) 
como el sistema normal 


E TE 


v= f(t y, v) e 


El sistema normal (1) tiene la apariencia de una versión vectorizada de una sola ecua- 
ción de primer orden, y como tal sugiere la forma de generalizar los algoritmos numéricos 
como Euler y Runge-Kutta. 

Una técnica para el estudio del comportamiento cualitativo de soluciones del sistema 
autónomo 


d 
O FAY, 806 


es el análisis del plano fase. Primero hallamos los puntos críticos de (2), a saber, los pun- 
tos (xo, yo) donde 


flxo yo) =0 y eglxoo)=0 . 


dá 
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Las parejas solución constantes correspondientes x(1) = xp, y(t) = yo son las soluciones de 
equilibrio de (2). Luego bosquejamos el campo de direcciones para la ecuación en el pla- 
no fase 


dy _ glxy) 


SA 


con las flechas de dirección adecuadas (orientadas por el signo de dx/dt o dy/dt). A partir 
de esto, por lo general podemos conjeturar las características cualitativas de las soluciones 
y de los puntos críticos, como la estabilidad y el comportamiento asintótico. Es común usar 
paquetes de software para visualizar las curvas solución de (3), que contienen a las trayec- 
torias del sistema (2). 

Los sistemas no autónomos se pueden estudiar considerando una transformación de 
Poincaré para el sistema. Tal transformación permite detectar soluciones periódicas o subar- 
mónicas y estudiar sistemas cuyas soluciones exhiben un comportamiento caótico. 


PROBLEMAS DE REPASO 


En los problemas 1 a 4, determine una solución general En los problemas 8 a 11, escriba la ecuación o sistema 
x(t), y(t) para el sistema dado. de orden superior dado en una forma normal equivalen- 
te (véase la sección 5.3). 


lLly+yY"+y=0, 2. =x+2y, 
x+y=0 y” = —4x — 3y 8 


. 2y” — ty" + 8y = sent 
3.2x "y =y+3x+e', 


9. 3y” + 92y' — e! =5 
3y' —=4x' =y-=1l5x+e*' s A Ñ 


a e o E 10.” =x+y=0, 
x"—=x+y"=0 xXx y+yY= 
En los problemas 5 y 6, resuelva el problema con valores May +y=f1, 
iniciales dado. —ox+y”= 
SBS. =2Y;5 x(0)=0, 
y=z; y(0)=0, En los problemas 12 y 13, resuelva la ecuación en el plano 
A E (0) = 2 fase para el sistema dado. Luego bosqueje a mano varias 
j ' trayectorias representativas (con sus flechas de flujo) y 
6x=y+z5 x(0)=2, describa la estabilidad de los puntos críticos (es decir, 
y =x>+2; y(0)=2, compare con la figura 5.12, página 268). 
'=x+y; z(0)=—1. 
d (0) 2.x=y-2, 13.” =4-—4y, 
7. Para el problema de los tanques interconectados de y =2-x. y' = —dx. 


la sección 5.1, página 239, suponga que en vez de in- 
troducir agua pura en el tanque A, se usa una solu- 
ción salina con concentración de 0.2 kg/litro; los 
demás datos no cambian. Determine la masa de sal ON 

ó ] od x' =Senxcos y, 
en cada tanque en el instante £, si las masas iniciales 
son xy = 0.1 kg y yy = 0.3 kg. y 


14. Determine todos los puntos críticos y una ecuación 
para las curvas integrales del sistema 


, 


COS x sen y . 


En los problemas 15 y 16, bosqueje algunas trayecto- 


Er dh ds . 
rias típicas para el sistema dado, y compare con la fi- 


gura 5.12, página 268, para identificar el tipo de punto 
crítico en el origen. 
15. x” =-—2x-y, 16. =-—x+2y, 


y' =3x— y y 


, 


Il 
Il 


x+y 


17. Explique la diferencia entre las curvas integrales y 
las trayectorias de un sistema autónomo. 


18. En el sistema masa-resorte acoplado de la figura 
5.20, página 277, haga cada masa igual a 1 kg y sean 
k¡ = 8 N/m y k, = 3 N/m. ¿Cuáles son las frecuen- 
cias angulares naturales del sistema? ¿Cuál es la so- 
lución general? 
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19. En el circuito eléctrico de la figura 5.46, haga R, = 
R>=10,C=1E yL£L= 1H. deduzca tres ecuacio- 
nes para las corrientes incógnitas 1, 1, e fz escribien- 
do la ley del voltaje de Kirchhoff para los lazos 1 y 
2 y la ley de la corriente de Kirchhoff para la unión 
superior. Determine la solución general. 


Figura 5.46 Circuito eléctrico para el problema 19 
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CAPÍTULO 5D 


A. El crecimiento de un tumor 


Glenn Webb, Vanderbilt University 


En 1825, John Gompertz publicó una ley empírica para la mortalidad de la población hu- 
mana. En terminología moderna, esta ley proponía que la población de muchas comunidades 
está dada por 


bt 


(1D) N(= kee 


donde + denota el tiempo, N(t) es la población total y k, a y b son constantes reales, k y b po- 
sitivas. 


(a) Trace las gráficas de varias curvas de crecimiento de Gompertz para distintas 
elecciones de las constantes k, a y b. Observe que las curvas tienen una 
forma característica de S, de modo que la primera fase de crecimiento es 
muy rápida y posteriormente es cada vez más lenta. La figura 5.47 muestra un 
ejemplo. 


RN pu ooo 


y íÑ---->-->>>>=>=>% + 1 


50 100 150 200 


Figura 5.47 Una ley de crecimiento de Gompertz con k = 7.2 X 10% a = —25.0, y b = 0.04. Se dan las 
gráficas en escalas absoluta y logarítmica 


ar 
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El crecimiento de muchos tumores sólidos también parece seguir el crecimiento de Gom- 
pertz, aunque no es obvio por qué los tumores deberían cumplir esta ley. Se han propuesto va- 
rios mecanismos para explicar el crecimiento de Gompertz de los tumores.* Uno de tales 
mecanismos utiliza la presencia de células quiescentes dentro de un tumor para explicar el 
comportamiento característico de Gompertz. Una célula quiescente no avanza en el ciclo celu- 
lar sino que queda en un estado de reposo. Las células quiescentes pueden salir del reposo, vol- 
ver al ciclo celular e incluso desarrollar la división celular. Algunas células quiescentes pueden 
reiniciar su ciclo después de años de letargo. En muchos tumores, una parte considerable de 
células son quiescentes. En la geometría del tumor, se sabe que las células alejadas de un va- 
so sanguíneo tienen mayor probabilidad de ser quiescentes que las cercanas a los vasos. Tam- 
bién se sabe que la razón con que las células quiescentes vuelven a proliferar decrece al 
aumentar el tamaño del tumor. 

Un modelo para explicar el crecimiento de Gompertz utiliza estas propiedades como 
mecanismo. Las células dentro del tumor están proliferando o están quiescentes. Sea P(1) la 
población de células proliferantes y O(+) la población de células quiescentes en el instante *. 
Las células proliferantes pasan por el ciclo celular hacia la mitosis, aunque pueden volverse 
quiescentes con una razón que depende del tamaño total N(t) i= P(t) + 'J0) del tumor. Se 
supone que mientras mayor sea el tumor, mayor será la probabilidad de que las células proli- 
ferantes se conviertan en quiescentes y menor la probabilidad de que las células quiescentes se 
conviertan en proliferantes. Las células quiescentes no pueden dividirse, pero pueden transitar 
a la clase proliferante. Las funciones P(1) y O(1) satisfacen el sistema acoplado de ecuaciones 
diferenciales ordinarias con condiciones iniciales 


o PO0=(8- up rn] pe) +riN0J0( , 
a 0)=rin01r) — (r[N(9] + so p0(0 , 
(4) P(0)=Py,  Q(0)=0». 


Aquí, f es la tasa de división de las células proliferantes, up es la tasa de mortalidad de las cé- 
lulas proliferantes, uy es la tasa de mortalidad de las células quiescentes, r.(N) es la razón con 
que las células proliferantes se convierten en quiescentes y r;(W) es la razón con que las célu- 
las quiescentes vuelven a su ciclo. Se supone que f£ es una constante positiva; Up, Y My SON 
constantes no negativas; r,(N) es una función continua no negativa no decreciente de N y r¡(N) 
es una función continua no negativa no creciente de N. 


(b) Sean £ > 0, up = 0, Uy = 0, r (NV) =0 y r,(N) = b[1 + In(N)], donde b > 0 y 
B > up. Sean Py = 1 y O, = 0. Haga c = 6 — up. Verifique que en este caso las 
ecuaciones (2) y (3) implican que N(+) = P(t) + Q(1) satisface 


(5) dN/dt = cP 
y que 


dP_ c=b=bin(N) 
dN Cc j 


[Sugerencia: dN|dP = 1 + dO/dP]. 


(6) 


Verifique que N(1) = P(t) + Q(1) tiene la forma (1) con k = el” y a = —c/b. Así, la población 
total de células tumorosas tiene crecimiento de Gompertz. Se supone que un tumor crece a par- 
tir de una sola célula maligna. 


Para un análisis detallado de este modelo, véase M. Gyllenberg y G. F. Webb, “Quiescence as an Explanation of 
Gompertzian Tumor Growth”, Development and Aging, vol. 53 (1989): 25-33. 


dá 
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(c) Despeje P en la ecuación (6) como función de N usando las condiciones iniciales en 
la parte (b) para obtener 


P=N —PN In(N) 


y combine esta fórmula con (5) para deducir que N satisface la ecuación de Gom- 
pertz 


Mo N(9)=M0ofc— bin[n(9)) . 


Use el método para ecuaciones separables y resuelva (7). Muestre entonces que N(t) tiene la 
forma (1) con k = el? y a = —c/b . Así, la población total de células tumorosas tiene creci- 
miento de Gompertz. (Se supone que un tumor crece a partir de una sola célula maligna). 


(d) Use los resultados de la parte (c) para mostrar que la solución al sistema (2) — (4) 
para el caso de la parte (b) está dada por 


Pl) = ap Bl 2 br] 


c|1 = exp(—bt)] 


ol) = cspl| E br) Loxp(bi) 2. 


(e) La fracción de crecimiento G(t) se define como la fracción de células proliferantes 
en la población de células tumorosas en el instante 1: G(+) = P(+)/N(t). Demuestre 
que G(t) es una función decreciente monótona de f, para el caso de la parte (b). Gra- 
fique las funciones P(+), O(t), N(+) y G(1) para el caso de la parte (b) con c = 1.0 y 
b= 0.04. 


Los parámetros y las tasas de transición anteriores proporcionan el crecimiento de Gom- 
pertz para la población total de células tumorosas. Al elegir otros parámetros y tasas de transi- 
ción se obtienen más curvas similares con forma de S, que no necesariamente son de 
Gompertz. 


(£) Determine otros parámetros fB, up, Ly, y tasas de transición r,(N) y rí(N) para el 
modelo (2) — (4) de modo que la población total de células N(t) tiene una gráfica 
con forma de S similar al crecimiento de Gompertz. Muestre que si r,(N) = s + bN 
y r(N) = 0, entonces N(£) puede tener crecimiento logístico (sección 3.2). 


l B. Diseño de un sistema de aterrizaje para un viaje 
interplanetario 


Alfred Clark, Jr., Universidad de Rochester 


Usted es un cadete de segundo año de la Academia Espacial, a bordo del Enterprise, que rea- 
liza un estudio a largo plazo del sistema estelar Glia. El objeto de estudio en la expedición ac- 
tual es el gran planeta Glia 4, sin aire. Se enviará una sonda con un sensor de clase 1, con masa 
m, a la superficie del planeta para reunir datos. La sonda tiene un sistema de aterrizaje ajusta- 
ble, para poderse usar en planetas con gravedades distintas. El sistema consta de un resorte li- 
neal (fuerza = —kx, donde x es el desplazamiento), un resorte no lineal (fuerza = —ax*) y un 
amortiguador (fuerza = —bx),' todos en paralelo. La figura 5.48 muestra un esquema del sis- 


*El símbolo x denota dx/dt. 
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Cuerpo de 
la sonda 


Cuerpo de 
la sonda 


(a) (b) 


Figura 5.48 Esquema del sistema de aterrizaje de una sonda. (a) El sistema al momento del impacto. Los 
resortes no están estirados ni comprimidos, los propulsores se han apagado y la velocidad es V, hacia 
abajo. (b) La sonda ha alcanzado un estado de reposo sobre la superficie, y los resortes se han comprimido 
lo suficiente para soportar el peso. Entre los estados (a) y (b), la sonda oscila con respecto de su base. 


tema. Durante el proceso de aterrizaje, los propulsores se usan para crear una razón de descen- 
so constante. La velocidad al momento del impacto varía; usamos el símbolo V, para denotar 
la máxima velocidad que podría ocurrir en la práctica. Al momento del impacto, (1) el propul- 
sor se apaga y (2) los resortes de suspensión tienen su longitud natural sin estirar. 


(a) Sea x el desplazamiento medido desde la longitud sin estirar de los resortes, negati- 
vo hacia abajo (es decir, la compresión proporciona una x negativa). Muestre que la 
ecuación que describe las oscilaciones después del impacto es 


mx + bx+kx+ax?=-—mg . 

(b) La sonda tiene una masa mm = 1,220 kg. El resorte lineal está instalado de manera 
permanente y tiene una rigidez k = 35,600 N/m. La gravedad en la superficie de 
Glia 4 es g = 17.5 m/seg”. El resorte no lineal es removible; hay que elegir un re- 
sorte adecuado para cada misión. Estos resortes no lineales están hechos de corali- 
dio, una aleación rara y difícil de fabricar. Por lo tanto, el Enterprise sólo lleva 
consigo cuatro diferentes tipos: a = 150 000, 300 000, 450 000 y 600 000 N/m?. 
Determine qué resortes proporcionan una compresión lo más cercana posible a 0.3 
m sin exceder 0.3 m cuando la nave reposa sobre la superficie de Glia 4. (El límite 
de 0.3 m es impuesto por requisitos de espacio libre). 

2, (c) El otro componente ajustable en el sistema de aterrizaje es el amortiguador lineal, 

que puede ajustarse en incrementos de Ab = 500 N-s/m, desde un valor mínimo de 
1000 N-s/m. Es recomendable que b sea lo más pequeño posible, pues una b grande 
produce fuerzas grandes en el impacto. Sin embargo, si b es demasiado pequeño, 
hay cierto riesgo de que la sonda rebote después del impacto. Para minimizar la 
posibilidad de que esto ocurra, determine el menor valor de b tal que los resortes 
siempre estén comprimidos durante las oscilaciones posteriores al impacto. Use una 
velocidad mínima de impacto V, = 5 m/s hacia abajo. Para determinar este valor de 
b, necesitará un paquete de software para integrar la ecuación diferencial. 


C. Objetos que flotan 


Richard Bernatz, Luther College 


El movimiento de los objetos que tienen formas diferentes y flotan en una piscina puede mo- 
delarse mediante una ecuación diferencial de segundo orden que se deduce de la segunda ley 
de movimiento de Newton, F = ma. Las fuerzas que actúan sobre el objeto incluyen la fuerza 


E 
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debida a la gravedad, una fuerza de fricción debida al movimiento del objeto en el agua, y una 
fuerza de flotación basada en el principio de Arquímedes: un objeto total o parcialmente su- 
mergido en un fluido recibe una fuerza (de flotación) hacia arriba igual al peso del agua que 
desplaza. 


[ua] 


(a) 


(b) 


(c) 


(d) 


(e) 


El primer paso consiste en escribir la ecuación diferencial que describe el movi- 
miento. La variable dependiente es la profundidad z del punto más bajo del objeto 
en el agua. Consideremos a z negativa hacia abajo, de modo que z = —1 indica que 
un pie del objeto está sumergido. Sean V(z) el volumen sumergido del objeto, m la 
masa del objeto, p la densidad del agua (en libras por pie cúbico), g la aceleración 
debida a la gravedad y y,, el coeficiente de fricción para el agua. Si la fuerza de 
fricción es proporcional a la velocidad vertical del objeto, escriba la ecuación dife- 
rencial ordinaria que describe la situación. 

Por el momento, desprecie el efecto de la fricción y suponga que el objeto es un 
cubo que mide L£ pies por lado. Escriba la ecuación diferencial correspondiente a 
este caso. A continuación, designe z = | como la profundidad de la sumersión, de 
modo que la fuerza de flotación sea igual en magnitud y opuesta en dirección a la 
fuerza de gravedad. Introduzca una nueva variable, £, que proporciona el despla- 
zamiento del objeto a partir de su posición de equilibrio / (es decir, z = £ + 1). 
Ahora podrá escribir la ecuación diferencial ordinaria de una manera más familiar. 
[Sugerencia: Recuerde el sistema masa-resorte y el caso de equilibrio]. Ahora 
deberá reconocer el tipo de solución para este problema. ¿Cuál es la frecuencia 
natural? 

Aquí analizará el efecto de la fricción. El objeto que flota es un cubo, con un pie 
por lado y peso de 32 libras. Sean y,, = 3 lb-s/pie, p = 62.57 Ib/pie? y suponga que 
el objeto está colocado inicialmente sobre la superficie del agua. Resuelva la ecua- 
ción diferencial correspondiente, a mano, hallando la solución general. A continuación, 
determine la solución particular para el caso en que el cubo se coloca inicialmente 
sobre la superficie del agua y su velocidad inicial es nula. Proporcione una gráfica 
de la posición del objeto como función del tiempo t. 

En este paso del proyecto usted desarrollará una solución numérica del mismo pro- 
blema presentado en la parte (c). La solución numérica será útil (de hecho, necesa- 
ria) para las demás partes del proyecto. Este caso proporciona una forma de 
verificar que su solución numérica es correcta. Regrese a la ecuación diferencial 
ordinaria original que desarrolló en la parte (a). Use los valores de los parámetros 
dados en la parte (c) y resuelva el problema con valores iniciales para el cubo que 
comienza en la superficie, con velocidad inicial nula. Para resolver este problema en 
forma numérica, deberá escribir la ecuación diferencial ordinaria de segundo orden 
como un sistema de dos ecuaciones diferenciales ordinarias de primer orden, una 
para la posición vertical z y otra para la velocidad vertical w. Grafique sus resulta- 
dos para la posición vertical como función del tiempo £, para los primeros 3 o 4 
segundos y compare con la solución analítica determinada en la parte (c). ¿Se pare- 
cen? ¿Qué debería hacer para comparar estas soluciones? Proporcione una gráfica 
de las soluciones analítica y numérica en el mismo plano de coordenadas. 

Suponga que una esfera de radio R se deja flotar en el agua. Deduzca la ecuación 
de segundo orden que describe el movimiento de la esfera, usando el principio de 
Arquímedes y una fricción debido a su movimiento en el agua. Suponga que una 
esfera pesa 32 libras, tiene un radio de 1/2 pie y y, = 3.0 lb-s/pie. Determine el 
valor límite de la posición de la esfera sin resolver la ecuación diferencial ordina- 


E 


ES 
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ria. A continuación, resuelva la ecuación diferencial ordinaria para la velocidad y 
posición de la esfera como funciones del tiempo, para una esfera colocada sobre 
la superficie del agua. Deberá escribir la ecuación diferencial ordinaria de segun- 
do orden como un sistema de dos ecuaciones diferenciales ordinarias, una para la 
velocidad y otra para la posición. ¿Cuál es la posición límite de la esfera para su 
solución? ¿Coincide con la solución de equilibrio que halló antes? ¿Cuál es su re- 
lación con la posición de equilibrio del cubo? En caso de que sean distintas, expli- 
que por qué. 

121 (£) Suponga que la esfera de la parte (d) es una pelota de voleibol. Calcule la posición 
de la esfera como función del tiempo £ para los primeros 3 segundos, si la pelota 
está sumergida, de modo que su punto más bajo esté 5 pies bajo el agua. ¿Saldrá 
la pelota del agua? ¿Qué tan alto saldrá? A continuación, calcule la trayectoria 
de la pelota para profundidades iniciales menores que 5 pies y mayores que 5 pies. 
Proporcione las gráficas de la velocidad y la posición para cada caso y comente sus 
observaciones. En particular, comente acerca de la relación entre la profundidad ini- 
cial de la pelota y la altura máxima que puede alcanzar. 

Tal vez quiera arrojar una pelota de voleibol en una alberca para reunir datos rea- 
les y verificar o mejorar su modelo. En tal caso, haga un reporte con los datos halla- 
dos y explique la forma en que los utilizó para verificar y mejorar su modelo. 


D, Soluciones periódicas de los sistemas de Volterra-Lotka 


El modelo presa-depredador de Volterra-Lotka fue analizado en la sección 5.3 (página 251). 
Sean x(t) y y(t) las poblaciones de las presas y los depredadores (digamos, conejos y zorros), 
respectivamente. Para simplificar la exposición, supongamos que hemos elegido las unidades 
de modo que A= B=C =D = 1 en el modelo, que escribimos como 


X=XxXX, 
y 


(a) Muestre que (0, 0) y (1, 1) son los únicos puntos críticos de (8). 
(b) Grafique el campo de direcciones en el plano fase (véase la sección 5.4) para las tra- 
yectorias de (8). [Sugerencia: El campo de direcciones para la ecuación en el plano 


(8) 


ta 


| 


y Xy. 


fase 
dy HU) 
0) dx x(1 — y) 


es fácil de graficar a lo largo de las rectas x = 0, y = 0,x = l, y y = 1. Puede uti- 
lizar un paquete de software si quiere graficar a lo largo de otras rectas]. 

El campo de direcciones sugiere que el equilibrio en (1, 1) es un centro o una 
espiral (estable o inestable). La distinción es muy importante para los biólogos. Si 
es una espiral estable, entonces es de esperar que cualquier distribución inicial de la 
población se estabilice, a largo plazo, en (1, 1) (en estas unidades). Si es una espiral 
inestable, ¡entonces habrá una explosión demográfica de zorros y conejos! Y si es 
un centro estable, entonces las poblaciones serán periódicas, con muchos conejos al- 
gunos años y sólo unos cuantos conejos en otros años, cambiando en forma perpe- 
tua de un lado a otro. Así, es importante establecer la naturaleza exacta del 
equilibrio. 
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(c) Resuelva la ecuación (9) separando variables y muestre que el resultado se puede 
llevar a la forma 


(10) (ree >?)=C. 


Observe que la fórmula (10) para las curvas integrales implica que éstas son simétri- 
cas con respecto de la recta y = x. 

(d) Debemos decidir si estas curvas son espirales que tienden a (1, 1) cuando 
t > +00 01 > —oo0. Use la gráfica de ue" en la figura 5.49 para justificar que la 
eráfica de la ecuación (10) no tiene puntos si C > e”? y que contiene un punto, 
(1, 1), si C = e”? Así, las trayectorias en cuestión sólo surgen para C < e? 

(e) Use la figura 5.49 para justificar que el punto (1, 1) no puede ser un punto límite de 
la trayectoria para C fijo (C < e”?), pues cuando y = 1 la ecuación (10) sólo tiene 


dos soluciones Xmín Y Xmáx que satisfacen xe * = Ce, ambas distintas de x = 1. 


Figura 5.49 Gráfica def ue " 


El bosquejo del plano fase nos lleva a concluir que el punto crítico (1, 1) es un centro, las 
trayectorias son órbitas cerradas y las poblaciones varían en forma periódica. 


E. Sistemas hamiltonianos 


El problema en este proyecto explora la formulación hamiltoniana' de las leyes de movi- 
miento de un sistema y sus implicaciones para el plano fase. Esta formulación reemplaza la se- 
gunda ley de Newton F = ma = my” y se basa en tres consideraciones matemáticas: 


(i) Se supone que la fuerza F(t, y, y”) depende sólo de y y tiene una antiderivada 
—V(y), es decir, F = F(y) = —dV(y)/dy. 

(ii) La variable de velocidad y” se reemplaza en todas partes por el momento p = my” 
(de modo que y” = p/m). 


Nota histórica: Sir William Rowan Hamilton (1805-1865) fue un físico matemático irlandés. Además de su trabajo 
en mecánica, inventó los cuaternios y descubrió la ley anticonmutativa de los productos vectoriales. 
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(111) El hamiltoniano del sistema se define como 


(a) Exprese la ley de Newton F = my” como un sistema equivalente de primer orden, 
en la manera descrita en la sección 5.3. 
(b) Muestre que este sistema es equivalente a las ecuaciones de Hamilton 


dy 0H P 
AD dt Op (- ») ? 


dp 0H dv 
(12) = Js 


(c) Use las ecuaciones de Hamilton y la regla de la cadena para mostrar que el hamilto- 
niano permanece constante a lo largo de las curvas solución: 


d as 
glp) =0 . 


En la fórmula para la función hamiltoniana H(y, p), el primer término, p?/(2m) = 
m(y')?]2, es la energía cinética de la masa. Entonces, por analogía, el segundo término V( y) 
se conoce como la energía potencial de la masa y el hamiltoniano es la energía total. La ener- 
gía (mecánica)' total es constante (por tanto, “se conserva”) cuando las fuerzas F( y) no depen- 
den del tiempo £ ni la velocidad y”; tales fuerzas se llaman conservativas. El lema integral de 
la energía de la sección 4.7 (página 196) no es más que un enunciado alternativo de la conser- 
vación de la energía. 

La formulación de Hamilton para los sistemas mecánicos y el principio de conservación 
de la energía implican que las trayectorias en el plano fase de sistemas conservativos están so- 
bre las curvas donde el hamiltoniano H( y, p) es constante; la graficación de estas curvas pue- 
de ser mucho más fácil que resolver las trayectorias en forma directa, lo que a su vez es más 
fácil que resolver el sistema original. 


(d) Para el oscilador masa-resorte de la sección 4.1, la fuerza del resorte está dada por 
F = —ky (donde k es la constante del resorte). Determine el hamiltoniano, exprese 
las ecuaciones de Hamilton y muestre que las trayectorias en el plano fase 
H(y, p) = constante para este sistema son las elipses dadas por 
p?/(2m) + ky?/2 = constante. Véase la figura 5.14, página 270. 


La fuerza de amortiguamiento —by' considerada en la sección 4.1 no es conservativa, 
por supuesto. Desde el punto de vista físico, sabemos que el amortiguamiento reduce la ener- 
gía de un sistema hasta llevarlo a un alto en un punto de equilibrio. En el plano fase podemos 
describir de manera cualitativa la trayectoria como una migración continua a órbitas con ener- 
gía constante cada vez menor; los centros estables se convierten en puntos espirales asintóti- 
camente estables al tomar en cuenta el amortiguamiento. 


“La física establece que al tomar en cuenta todas las formas de energía, como el calor y la radiación, la energía se 
conserva, aunque las fuerzas no sean conservativas. 
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Introducción a los sistemas y el análisis del plano fase 


La segunda ecuación de Hamilton (12), que establece p' = my” = F, debe cam- 
biarse por 

_ 0H , 0H bp 

p 3y by 
cuando el amortiguamiento está presente. Muestre que el hamiltoniano disminuye a 
lo largo de trayectorias en este caso (para b > 0): 


Loto) = 02) o. 


m 


0y m 


En la sección 4.9 (página 218) se mostró que la fuerza en un sistema masa-resorte 
suspendido verticalmente en un campo gravitacional es F = —ky + mg. Deduzca el 
hamiltoniano y bosqueje las trayectorias en el plano fase. Bosqueje las trayectorias 
cuando hay amortiguamiento. 

Según lo indicado en la sección 4.7 (página 196), la fuerza de resorte de Duffing se 
modela mediante F = —y — y*. Deduzca el hamiltoniano y bosqueje las trayecto- 
rias en el plano fase. Bosqueje las trayectorias cuando hay amortiguamiento. 

Para el sistema de péndulo estudiado en el ejemplo 8 de la sección 4.7, la fuerza es- 
tá dada por (figura 4.18, página 204) 


F = —fmg sen O = (mg cos 0) = =5V0) 

(donde € es la longitud del péndulo). Para variables angulares, la formulación ha- 
miltoniana pide expresar la variable de velocidad angular 0' en términos del mo- 
mento angular p = mt?20"; la energía cinética masa X velocidad?/2, se expresa 
como m(£0')?/2 = p?/(2m4?). Deduzca el hamiltoniano para el péndulo y bosqueje 
las trayectorias en el plano fase. Bosqueje las trayectorias cuando hay amortigua- 
miento. 

El campo de fuerza de Coulomb es una fuerza que varía en forma proporcional al 
recíproco del cuadrado de la distancia al origen: F = k/y?. La fuerza es atractora si 
k <0 y repulsora si k > 0. Bosqueje las trayectorias en el plano fase para este mo- 
vimiento. Bosqueje las trayectorias cuando hay amortiguamiento. 

Para un campo de fuerzas de Coulomb atractor, ¿cuál es la velocidad de escape para 
una partícula situada en una posición y? Es decir, ¿cuál es la mínima velocidad (di- 
rigida hacia afuera) necesaria para que la trayectoria llegue a y = 00? 


Comportamiento extraño de especies en competencia. 
Parte I 


(1), i = 1,2, 3, las poblaciones de tres especies en competencia S,. Suponga que estas 


especies tienen las mismas tasas de crecimiento y que la población máxima de cada especie 
soportable por el hábitat es la misma para las tres. (Suponemos que esta cantidad de población 
es la unidad). Además, suponga que la ventaja competitiva de S, sobre S, es la misma que tie- 
ne S, sobre S3 y 53 sobre S,. Esta situación se modela mediante el sistema 


(13) 


ps = pill — pi — ap, — bp3) , 
p) = poll — bp, — p, — ap3) , 
ps = pal — ap, — bp, — p3) , 


donde a y b son constantes positivas. 


E 
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(a) Muestre que el sistema (13) tiene cinco poblaciones (soluciones) de equilibrio co- 
rrespondientes a los puntos críticos (o, 0, 0), A 0, 0), (o, 1, 0), (o, O, 1) y (a, Ó, 8), 
donde $:= (1 + a +b)”!. 

(b) Estudie el sistema cuando a = b = 0.5. Como el sistema no es lineal, no podemos 
aplicar la técnica de la sección 5.2. El sistema tiene tres incógnitas, de modo que el 
análisis en el plano fase es mucho más complejo que el presentado en la sección 
5.4. En vez de esto, desarrollaremos experimentos numéricos sobre el sistema para 
ver si podemos determinar el comportamiento de sus soluciones. Utilice un esquema 
como el método clásico de Runge-Kutta de cuarto orden para sistemas (véase el 
apéndice E) para realizar estos experimentos. Use varios valores iniciales; en par- 
ticular, valores cercanos a los puntos de equilibrio. Describa el comportamiento de 
las poblaciones cuando t > +00. 

(c) El sistema se comporta ligeramente diferente cuando a = 0.5 y b = 2.0. Realice ex- 
perimentos numéricos para mostrar que la solución de este sistema tiende a una de 
las soluciones de equilibrio: (1, O, 0), (o, ¡e 0) y (0, 0, D, luego se mueve hacia 
otra y luego hacia la tercera, de regreso a la primera, y así sucesivamente. Además, 
las soluciones se acercan cada vez más a estos puntos antes de moverse rápidamente 
al siguiente. 

(d) Use los resultados de la parte (c) para justificar que “la mayor parte del tiempo”, 


pip=0, p2p3=0, pip3=0. 


Además, p, + p> + p3 = 1. 
(e) Del sistema (13) con a = 0.5 y b = 2.0, deduzca las ecuaciones 


dT 

ÓN T(1 — T) — m(pip2 + papa + pipa) , 
dinP 
EE Ep). 


donde T:=p¡ + p» + p3,P:=pjp>p3, y N "Sa +b-2=0,5. 
(f£) Use los resultados de las partes (d) y (e) para mostrar que 


dinP _ 
dt 


son simplificaciones razonables. 
(g) Resuelva las ecuaciones de la parte (f) y verifique que cuando £ > +00, la suma T 
tiende a 1 y el producto P tiende a cero. 


Este sistema se estudiará con más detalle en el proyecto D del capítulo 9. 


G. Limpieza de los Grandes Lagos 


Un modelo matemático sencillo que permite determinar el tiempo necesario para limpiar los 
Grandes Lagos se puede desarrollar mediante un análisis múltiple por compartimentos.* En 


Para un análisis detallado de este modelo, véase An Introduction to Mathematical Modeling, por Edward A. Bender 
(Krieger, Nueva York, 1991), capítulo 8. 
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A Superior 


2900 mi? 


Figura 5.50 Modelo por compartimentos de los Grandes Lagos, con sus tasas de flujo (millas cúbicas/año) y 


volúmenes (millas cúbicas) 


particular, podemos ver a cada lago como un tanque que contiene un líquido donde se ha di- 
suelto un contaminante particular (DDT, fósforo, mercurio). En forma esquemática, podemos 
ver a los lagos como formados por cinco tanques unidos como se indica en la figura 5.50 de la 
página 314. 

En nuestro modelo establecemos las siguientes hipótesis: 


1. 
2. 
3. 


El volumen de cada lago permanece constante. 

Las tasas de flujo son constantes en todo el año. 

Cuando un líquido entra al lago, ocurre una mezcla perfecta y los contaminantes se 
distribuyen de manera uniforme. 

Los contaminantes se disuelven en el agua y entran o salen por un flujo de la solu- 
ción hacia fuera o hacia adentro. 


Antes de usar este modelo para obtener estimaciones de los tiempos de limpieza para los 
lagos, consideremos algunos modelos más sencillos: 


(a) Use las tasas de flujo de salida dadas en la figura 5.50 para determinar el tiempo ne- 


cesario para “drenar” cada lago. Esto proporciona una cota inferior para el tiempo 
necesario para eliminar todos los contaminantes. 


(b) Se obtiene una mejor estimación suponiendo que cada lago es un tanque indepen- 


diente, donde sólo entra agua pura. Use este método para determinar el tiempo nece- 
sario para que el nivel de contaminación en cada lago se reduzca a 50% de su nivel 
original. ¿Cuánto tiempo se necesita para reducir la contaminación a 5% de su 
nivel original? 


(c) Por último, para tomar en cuenta el hecho de que la contaminación de un lago fluye 


al siguiente lago de la cadena, use todo el modelo de varios compartimentos dado en 
la figura 5.50 para determinar el momento en que el nivel de contaminación en cada la- 
go se haya reducido a 50% de su nivel original, suponiendo que la contaminación ha 
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cesado (es decir, los flujos hacia adentro no provenientes de un lago son de agua 
pura). Suponga que todos los lagos tienen en un principio la misma concentración 
de contaminantes p. ¿Cuánto tiempo se necesita para que la contaminación se reduz- 
ca a 5% de su nivel original? 


Para un análisis detallado de este modelo, véase An Introduction to Mathematical Mode- 
ling, por Edward A. Bender (Krieger, Nueva York, 1991), capítulo 8. 


CAPÍTULO 


Teoría de ecuaciones diferenciales 


lineales de orden superior 


En este capítulo analizaremos la teoría básica de ecuaciones diferenciales lineales de orden 
superior. El material es una generalización de los resultados obtenidos en el capítulo 4 para 
ecuaciones de segundo orden con coeficientes constantes. En los enunciados y demostra- 
ciones de estos resultados, usamos conceptos de un curso elemental de álgebra lineal; a 
saber, dependencia lineal, determinantes y métodos para resolver sistemas de ecuaciones 
lineales. Estos conceptos también surgen en el enfoque matricial para la solución de sis- 
temas de ecuaciones diferenciales que se analiza en el capítulo 9, el cual incluye un breve 
repaso de ecuaciones algebraicas lineales y determinantes. 

Como este capítulo está más orientado hacia las matemáticas (es decir, no está ligado a 
alguna aplicación física particular), utilizaremos la práctica común de llamar a la variable in- 


0 Ly? 


dependiente “x” y a la variable dependiente “y”. 
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DIFERENCIALES LINEALES 


Recuerde que una ecuación diferencial lineal de orden n, es una ecuación que se puede escribir 
en la forma 


O TO OR 


donde ay(x), aj(x),... , an(x) y b(x) sólo depende de x, no de y. Cuando ap, 41, ..., 4, SON 
constantes, decimos que la ecuación (1) tiene coeficientes constantes; en caso contrario, tie- 
ne coeficientes variables. Si b(x) = 0, se dice que la ecuación (1) es homogénea; en caso 
contrario, es no homogénea. 

Para desarrollar una teoría básica, suponemos que ap(x), aj(x), ..., an(x) y b(x) son 
continuas en un intervalo / y a, (x) = 0 en 7. Entonces, al dividir entre a, (x) podemos reescri- 
bir (1) en la forma canónica 


DU tard Ud + + andy) = e, 


donde las funciones py(x),....., pn(x) y g(x) son continuas en /. 
Para una ecuación diferencial lineal de orden superior, el problema con valores iniciales 
siempre tiene una solución única. 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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EXISTENCIA Y UNICIDAD 


Teorema 1. Suponga que p¡(x),..., py(x) y g(x) son continuas en un intervalo 
(a, b) que contiene al punto xp. Entonces, para cualquier elección de los valores ini- 
ciales Yo, Y¡, . . - > Yn—1 existe una única solución y(x) en todo el intervalo (a, b) del 


problema con valores iniciales 


Do Mal + + 4 paldy = 21), 
(4) OE Ys RS Y 


Para el problema con valores iniciales 
(5) xíx — L)y" — 3xy" + 6r y" — (eosa)y = Vx+5:; 
(6) yx) =1, y lx)=0, y (10) =7, 


determinar los valores de xy y los intervalos (a, b) que contienen a xy para los cuales el teo- 
rema l garantiza la existencia de una única solución en (a, b). 


Al escribir (5) en forma canónica, vemos que p¡(x) = -3/(x — 1), pa(x) = 6x/(x — 1), 
ps(x) = (cos x)/lx(x — 1) y g(x) = VA +FS/[x(x — 1)]. Ahora, p,(x) y pa(x) son con- 
tinuas en cualquier intervalo que no contenga a x = 1, mientras que px(x) es continua en 
cualquier intervalo que no contenga ax =00ax= 1. La función g(x) no está definida para 
x<->-3,x=0yx= l, pero es continua en (—5, 0), (0, 1) y (1, 00). De aquí que las fun- 
ciones pj, P>, P3 Y £ SON simultáneamente continuas en los intervalos (—5, 0), (0, 1) y (1, 00). 
El teorema 1 implica que si elegimos xy € (5, 0), entonces existe una única solución del 
problema con valores iniciales (5) —(6) en todo el intervalo (—5, 0). De manera análoga, pa- 
ra xy E (0, 1), existe una única solución en (0, 1) y para xy E (1, 00), una única solución en 
(1,00). E 


Si el lado izquierdo de la ecuación (3) define el operador diferencial £, 


. d'y dy | n n-1 
(7) Ely] := qe + Pra a e E A A 


entonces podemos expresar la ecuación (3) en la forma de operador 


(8) Lly160 =80) . 
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Es esencial recordar que £ es un operador lineal; satisface 
O Lly+y+o + ym] = Ely] + Lly,] + + + Llym], 
(0) Elcy] = cEly] , donde c es cualquier constante 


Éstas son propiedades conocidas del operador de derivación D, de donde se siguen (9) y (10) 
(véase el problema 25). 
Como consecuencia de esta linealidad, si y;, ... ., y,, Son soluciones de la ecuación homogénea 


ay LlylW)=0, 


entonces cualquier combinación lineal de estas funciones, C¡y, + ++ + C,,yn, también es 
solución, pues. 


EC + Cy ++ + Cala] = 0104 C¿04+ +" +C0,-0=0. 


Imaginemos ahora que hemos hallado n soluciones y;, . .., y, de la ecuación lineal de orden 
n (11). ¿Será cierto que toda solución de (11) se puede representar como 


(12) Cu EE Cn 


eligiendo de manera adecuada las constantes C,,... , C,,? La respuesta es sí, siempre que las 
soluciones yy, . .., y, Satisfacen una cierta propiedad que deducimos a continuación. 

Sea p(x) una solución de (11) en el intervalo (a, b) y sea xy un número fijo en (a, b). Si 
es posible elegir las constantes Cy, ... , C, de modo que 


Ciyilio) + + Coynlia)  = plxo) > 


13) Ciyixo) + +“ + Coyilxo) = $60 , 


Cog) Hed Es 2 pex) , 


entonces, como d(x) y Ciy¡(x) ++ ++ + C,y,(x) son dos soluciones que satisfacen las mis- 
mas condiciones iniciales en xq, la conclusión de unicidad del teorema 1 implica 


(14) p[x) = Cy (x) ER Crynlx) 


para toda x en (a, b). 


El sistema (13) consta de n ecuaciones lineales en las n incógnitas C,, ... , C,. Tiene 
una única solución para todos los valores posibles de (xp), d'(xp), .. ., $ (9) si y sólo 
si el determinante? de los coeficientes es distinto de cero; es decir si y sólo si 

y1(x0) y2[x0) ++ yalxo) 
as) vibro) y2hto) de Yako) nl 
ns ] ls rl 
E E 
Por lo tanto, si y;, ... ., y, son soluciones de la ecuación (11) y hay algún punto xy en (a, b) 
tal que (15) se cumpla, entonces toda solución b(x) de (11) es una combinación lineal de 
Yo > yn 


Antes de escribir este hecho como un teorema, es conveniente identificar el determi- 
nante con un nombre. 


“Los determinantes se analizan en la sección 9.3. 
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r WRONSKIANO 


Definición 1. Seanf,,....,f, n funciones diferenciables (n — 1) veces. La función 


fi(x) felx) La AE) 
AS IA Y 


MM AO: e SU 


es el Wronskiano de f,,.... f,. 


Ahora enunciamos el teorema de representación de soluciones de ecuaciones diferencia- 
les lineales homogéneas que hemos demostrado antes. 


REPRESENTACIÓN DE SOLUCIONES (CASO HOMOGÉNEO) 


Teorema 2. Sean y;,..., y, n soluciones en (a, b) de 


AT) ya) + dor + + play) =0, 


donde pj, .... , p, son continuas en (a, b). Si en cierto punto xy en (a, b) estas solu- 
ciones satisfacen 


(18)  Wrp. Ja) 0, 


entonces toda solución de (17) en (a, b) se puede expresar en la forma 


(19) y(x) = Ciyy (a) ii CrJnlx) , 


donde C;,..., C, son constantes. 

La combinación lineal de y;, ..., y, en (19), con constantes arbitrarias Cy, ..., C,, se 
conoce como solución general de (17). 

En álgebra lineal, un conjunto de m vectores columna (v;¡, vz, . . . ,V), cada uno con m 


componentes, es linealmente dependiente si y sólo si uno de ellos puede expresarse como una 
combinación lineal de los demás.* Un teorema básico establece entonces que si un determinante 
es igual a cero, sus vectores columna son linealmente dependientes y recíprocamente. Así, si un 
Wronskiano de soluciones a (17) se anula en un punto xy, una de sus columnas (digamos que la 
última, pues siempre podemos renumerar) es igual a una combinación lineal de las demás: 


Y no) Y1 (xo) y2(xo) Yn— 1 (o) 
Es ¡lx > (e 
20) yal . =d, md + di yal y $ bos Yn , 0) 
y Mp) yi"— Dx) E) y =P (xo) 
TEsto es equivalente a decir que existen constantes C,, C2,..., Cy» MO todas nulas, tales que C¡V;¡ + C2V2 + *** + Coin 


es igual al vector cero. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


Ahora, consideremos las dos funciones y, (x) y [d¡y¡(x) + dayal(x) + + + di 19-100) ]. 
Ambas son soluciones de (17) y podemos interpretar (20) como el hecho de que satisfacen las 
mismas condiciones iniciales en x = xy. Por el teorema de unicidad, son la misma función: 


Q1) Yn(x) == diy¡(x) + dayo(x) donen E dn-1Yn-1(x) 


para toda x en el intervalo /. En consecuencia, sus derivadas también son iguales, de modo 
que 


Yn[x) y¡(x) yal x) Yn-1(x) 
a Ya de A ne | 
yx) Ama) ya) ye P() 


para toda x en /. Por tanto, la última columna del Wronskiano W[y,, y», . . . , J,] siempre es 
combinación lineal de las demás columnas, y en consecuencia el Wronskiano se anula en 
todo punto. 

En resumen, el Wronskiano de n soluciones a la ecuación homogénea (17) es idéntica- 
mente nulo, o nunca se anula, en el intervalo (a, b). Además, hemos mostrado que en el 
primer caso, (21) es válida en todo (a, b). Tal relación entre las funciones merece un nombre, 
para lo que usaremos una terminología muy sugerente hacia el caso vectorial. 


DEPENDENCIA LINEAL DE FUNCIONES 


Definición 2. Las m funciones f;, f,, . . .,f,, son linealmente dependientes en un 
intervalo / si al menos una de ellas se puede expresar como combinación lineal de 

las demás en /; en forma equivalente, son linealmente dependientes si existen cons- 
tantes C¡, C7,. . . , Cy, No todas iguales a cero, tales que 


0) afila +efila) ++ coflx) =0 


para toda x en /. En caso contrario, son linealmente independientes en /. 


Mostrar que las funciones f, (1) = e", £ (1) = e” y f,(x) = 3e* — 2e? son linealmente de- 
pendientes en (—oo, 00). 


Es claro que fz es una combinación lineal de f, y f>: 


Klx) = 3e* — 2e7 = 3f,(x) — 2f.(x) . 


Observe además que la identidad correspondiente 3f, (x) — 2£(x) — fx(x) = 0 concuerda 
con el patrón (23). m 


Para demostrar que las funciones f,, f>, . ... ,.f;, son linealmente independientes en (a, b), 
un método conveniente es el siguiente: Suponga que la ecuación (22) es válida en (a, b) y 
muestre que esto implica que c; = c, = *** =C, =0. 


Muestre que las funciones f(x) = x, £(x) = Y y f(x) = 1 — 2x? son linealmente indepen- 
dientes en (—oo, 00). 
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SOLUCIÓN Suponga que existen constantes c;, C>, y C3 tales que 
(24) ca + ca + es (1 — 21%) =0 


es válido para toda x. Si podemos demostrar que (24) implica que c, = c, = cz = O, entonces 
tendremos la independencia lineal. Hagamos x = 0, 1 y —1 en la ecuación (24). Estos va- 
lores de x son, en esencia, “sacados del sombrero”, pero nos facilitarán el trabajo. Al sustituir 
en (24) tenemos 


=0), 
(25) et =D. 
0 + 7 c=0 a=-D. 


a 
> 
| 


q=0 


Al resolver este sistema (o calcular el determinante de los coeficientes), vemos que la única 
solución posible es c; = c, = cz = O. En consecuencia, las funciones f,, f> y fz son lineal- 
mente independientes en (—oo, 00). 

Una solución más agradable consiste en notar que si (24) es válida para toda x, entonces 
también lo son sus primera y segunda derivadas. En x = O, estas condiciones son cz = 0, cy 
=0 y 2c, — 4c3 = 0. Es claro que cada uno de los coeficientes debe anularse. m 


A primera vista, la dependencia lineal de las funciones parece distinta a la dependencia 
lineal de los vectores en el espacio euclidiano R”, porque (23) es una ecuación funcional que 
impone una condición en cada punto de un intervalo. Sin embargo, hemos visto en (21) 
que cuando las funciones son todas soluciones a la misma ecuación diferencial homogénea, 
la dependencia lineal de los vectores columna en el Wronskiano (en cualquier punto xy) im- 
plica la dependencia lineal de las funciones. El recíproco también es cierto, como muestran 
(Q1) y (2). El teorema 3 resume nuestro análisis. 


DEPENDENCIA LINEAL Y El WRONSKIANO 


Teorema 3. Si y¡, y», ..., y, son n soluciones de y) + p¡yU=D0 + +p,y=0 
en el intervalo (a, b), con p, p», .. . , p, continuas en (a, b), entonces las siguientes 
afirmaciones son equivalentes: 


(1) y¡, y», - - - > y, Son linealmente dependientes en (a, b). 
(1i) El wronskiano W[ y, y», ... » Yn] (Xp) se anula en algún punto xy en (a, b). 
(111) El wronskiano W[ y, y», ... , Yn] (x) se anula en todo punto xy en (a, b). 


Las contrapositivas de estas afirmaciones también son equivalentes: 


(1V) y 1, yo, - - - > y, SON linealmente independientes en (a, b). 
(v) El Wronskiano W[ y, y», ... , y, ] no se anula en algún punto xy en (a, b). 
(vi) El Wronskiano W[y,, y», ... , J,] nunca se anula en (a, b). 


Siemrpe que (iv), (v) o (vi) se cumplan, (Ly, yo, ... ,y,y se llama un conjunto de 
soluciones fundamentales de (17) en (a,b). 


El Wronskiano es una función curiosa. Si consideramos W[f,, f, ... .f,]G) para n fun- 
ciones arbitrarias, simplemente obtenemos una función de x sin propiedades particularmente 
interesantes. Pero si las n funciones son todas soluciones de la misma ecuación diferencial 
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homogénea, entonces es idénticamente cero o nunca se anula. De hecho, se puede demostrar 
la identidad de Abel cuando todas las funciones son soluciones de (17): 


(26) — Wlyi y --.>YaJl) = Wly1 Ya «>> Jn] al [n0a) l 
lo que claramente exhibe esta propiedad. El problema 30 bosqueja una demostración de (26) 
para n = 3. 

Es útil recordar que los siguientes conjuntos constan de funciones que son linealmente 
independientes en cada intervalo abierto (a, b): 


HL x, E 
(1, cos x, senx, cos 2x, senZx, ...., COS AX, Senna). 
[et e, e%) , donde las ar, son constantes distintas. 


[Véanse los problemas 27 y 28 y la sección 6.2 (página 329)]. 

Si combinamos las propiedades de linealidad (superposición) (9) y (10) con el teorema 
de representación para soluciones de la ecuación homogénea, obtenemos el siguiente teo- 
rema de representación para ecuaciones no homogéneas. 


REPRESENTACIÓN DE SOLUCIONES (CASO NO HOMOGÉNEO) 


Teorema 4. Sea y,(x) una solución particular de la ecuación no homogénea 


E YU lady Udo + + pnladydo = e(x) 


en el intervalo (a, b) con p;, p», . . . , p, continuas en (a, b) y sean (y¡,..., y, y UN 
conjunto fundamental de soluciones para la ecuación homogénea correspondiente 


2) UA + + ali) =0 . 


Entonces toda solución de (27) en el intervalo (a, b) se puede expresar en la forma 


(29) yx) = y,(x) 0 Cy (x) Ln Cn (e) > 


Demostración. Sea p(x) una solución de (27). Como d(x) y y, (x) son soluciones de (27), 
el principio de superposición establece que la diferencia p(x) — y,(x) es solución de la 
ecuación homogénea (28). El teorema 2 implica entonces que 


b(x) — yolx) = Ciyila) + ++ + Coynl) 


para constantes adecuadas C¡, .... , Cy. La última ecuación es equivalente a (29) [con p(x) 
en vez de y(x) ], de modo que el teorema queda demostrado. Mm 


La combinación lineal de y,, y1, . . . , y, en (9) escrita con las constantes arbitrarias 
Ci, ... , C, Se conoce, por razones obvias, como una solución general de (27). El teorema 4 
se puede generalizar fácilmente. Por ejemplo, si L denota el operador que aparece en el lado 
izquierdo de la ecuación (27) y si L[y,1] = g1(x) y Llyp2] = g2(x), entonces cualquier solu- 
ción de L[y] = cg, + c2g2 se puede expresar como 


y) = ey (a) + coral) + Ci) + Coyala) + 0 + Caral), 


para una elección adecuada de las constantes C¡, C»,..., Cp. 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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Determinar una solución general en el intervalo (—0o, 00), dado que 


(60  Lly]:=y"-2y-y+2=2%-2-4-2%e”, 
teniendo que y, (x) = x2 es una solución particular de L[y] = 2x? — 2x — 4, que Y) = e? 
es una solución particular de L[y] = —12e"* y que y¡(x) = e *, ya) = e” y ya(a) = e? son 


soluciones de la ecuación homogénea correspondiente. 


Ya hemos señalado que las funciones e*, e* y e?* son linealmente independientes debido a 
que los exponentes —1, 1 y 2 son distintos. Como cada una de estas funciones es solución de 
la ecuación homogénea correspondiente, entonces [e *, e”, e”? es un conjunto fundamental 
de soluciones. Por las observaciones anteriores relativas a las ecuaciones no homogéneas 
que una solución general de (30) es 


GD yú)= yo + 292 + Cy + Coya + Caps 
=P +2 4 Cie Ce Ce 


En los problemas 1 a 6, determine el intervalo (a, b) más 
grande para el que el teorema 1 garantice la existencia 
de una única solución en (a, b) para el problema con va- 
lores iniciales dado. 


Lay” — 3 ey=x2-1; 


y-2)=1,  y(-2)=0, "(2) = 
2, y" — Vxy=senx; 
y(m)=0,  yl(m=11, y (m)=3 


Ly” = 3" Vx = ly =tanx ; 
18)=10)=3(8)=1. 
4 xlx + y” — 3ay +y=0; 

¡== 1, y 2) = y 2) =0 
5: xVx + ly” - y AR xy = 0 : 
y(1/2) = y (1/2) =-1, 

6. (1? — 1)y" +ey=I0x5 
y3/4=1,  yG/=y"8/49=0. 


En los problemas 7 a 14, determine si las funciones da- 
das son linealmente dependientes o linealmente inde- 
pendientes en el intervalo indicado. Justifique sus res- 
puestas. 

7. de, gen es en (—00, 00) . 

8. (2,12 1, 5) en (—00, 00) . 

9. [senix, cos?x, 1) en (00, 00) . 
10. [sen x, cos x,tanx) en (7/2, 1/2) . 


“iB=1. 


1 (xx? x] en (0,00) . 

12. [cos 2x, cos*x, sent) en (—o0, 00) . 

13, (14.0, x%) en (00,00) . 

14. Lx, xe?, 1) en í—oc, bo) . 

En los problemas 15 a 18, use el wronskiano para verifi- 
car que las funciones dadas forman un conjunto funda- 
mental de soluciones para la ecuación diferencial dada y 
halle una solución general. 


15, y” + 2y" — Ily-12y=0:; 
fa* pa e) . 

16, y" — y" af dy 07 dy pa 0 : 
Le”, cos 2x, sen2xf . 


17. xy" — 3x%y" + 6xy —6y=0, >0; 
ES x?, ) Ñ 
18. yY—-y=0; [e e”%,cosx,senxh . 


En los problemas 19 a 22 se da una solución particular y 
un conjunto fundamental de soluciones para una ecua- 
ción no homogénea y su ecuación homogénea corres- 
pondiente. (a) Determine una solución general de la 
ecuación no homogénea. (b) Determine la solución que 
satisface las condiciones iniciales indicadas. 


19, y" + y" + 3y — Sy=2+6x— 3x* ; 
-0)=-1, y(0)=1, y(=-=3; 
Yo = e; les, e “cos 2x, e sen 2x) A 
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20. 


21 


22, 


23. 


24. 


25. 


26. 


y 


27. 


le 
yg) > de ; 


Capítulo 6 
yy Ste allez, yU==L, 
y(1)=-4; y = és (1,110). 
y” + xy y=3 nx, x>0; 
U=3, y()=3, y ()=0; 
»=Inx; Lx, xlnx,x(ln a)? . 
yA +4dy=>5c08x; 
v0)=2, ví0=1, v”i)=-—t, 
y"(0)=-=2; y, =co8x; 


flecos x, e%sen x, ecos x. e "sen x) . 
Sean Lly] := y" + y' + 29, yi(%) = sen x y y, 
() == x. Verifique que L[ y, ]() = x sen x y L[ y>,](x) = 
Y” + 1. Luego utilice el principio de superposición 
para hallar una solución de la ecuación diferencial: 


(a) Ly] = Zsenx—=ab= 1. 
(b) L[y] = 4x7 + 4— 6xsenx . 


Sean L[y] := y” — xy" + 4y' — 3xy,  y¡(1) = cos 2x 
y ya(x) := —1/3. Verifique que £[ y, J(x) = x cos 2x y 
Lly2]G) = x. Luego utilice el principio de superpo- 
sición para hallar una solución de la ecuación dife- 
rencial: 


(a) Ely] = 7xc08 2x — 3x . 
(b) Ll y] = —=6x cos 2x + |lx. 


Demuestre que £ definida en (7) es un operador li- 
neal, verificando que las propiedades (9) y (10) se 
satisfacen para cualesquiera funciones y, y¡, y2 N Ve- 
ces diferenciables en (a, b). 

Existencia de conjuntos fundamentales de solu- 
ciones. Por el teorema 1, para cadaj=1,2,...,n 
hay una única solución y;(x) de la ecuación (17) que 
satisface las condiciones iniciales 


parak=¿=1, 


parai*j=l, D=ek=n-1l. 


(a) Muestre que (y, ya, . . . , y,y es un conjunto fun- 
damental de soluciones para (17). [Sugerencia: 
Calcule el wronskiano en xp]. 

(b) Para los valores iniciales dados Yo, Y1, . - + > Yn-1> 
exprese la solución y(x) de (17) que satisface 
yo) = 11 k=0,...,n-— 1 (como en las 
ecuaciones (4)) en términos de este conjunto 
fundamental de soluciones. 

Muestre que el conjunto de funciones (1, x, A, 

x”», donde n es un entero positivo, es linealmente in- 

dependiente en cualquier intervalo abierto (a, b). 

[Sugerencia: Use el hecho de que un polinomio de 


28. 


29. 


30. 


31. 
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grado a lo más n no tiene más de n raíces, a menos 
de que sea idénticamente nulo]. 


El conjunto de funciones 
£1, cos x, sen x,..., COS nx, sen nxp, 


donde n es un entero positivo, es linealmente inde- 

pendiente en cualquier intervalo (a, b). Demuestre 

esto en el caso particular n = 2 y (a, b) = (—00, 00). 

(a) Muestre que si f¡, ..., f;,, son linealmente inde- 
pendientes en (—1, 1), entonces son linealmente 
independientes en (—0o, 00). 

(b) Dé un ejemplo para mostrar que si f,,.......,.f;, son 
linealmente independientes en (—oo, 00), enton- 
ces no necesariamente son linealmente indepen- 
dientes en (—1, 1). 

Para demostrar la identidad de Abel para n = 3, pro- 

ceda como sigue: 

(a) Sea W(x) := Wly¡, yo, y3](x). Use la regla del 
producto para la derivada y muestre que 


"NN yy E 
Wid= ly y y1+ lr oy y 
ES YN oy y 

Y1 Y y 

Fl yy 

Mo Y Y 


YX Ya Y 
BD — WaW=lr yo y 
JT $2 yz 


3 
6 PLN, 
¿=1,2,3. 
(d) Sustituya las expresiones (33) en (32) para mos- 
trar que 
34. We) =-—pilx)Wk) . 


(e) Deduzca la identidad de Abel resolviendo la ecua- 

ción diferencial de primer orden (34). 
Reducción de orden. Si se conoce una solución 
no trivial f(x) de la ecuación homogénea 


yós) + pil a)yeD EE E pay =Ó0, 


Sección 6.2 


se puede usar la sustitución y(x) = v(x)f(x) para re- 
ducir el orden de la ecuación. Realice los siguientes 
pasos para demostrar el método para la ecuación de 
tercer orden 


(35) — y" -2y"-5y+6y=0, 


dado que f(x) = e* es una solución. 
(a) Haga y(x) = v(x)e* y calcule y”, y” y y”. 
(b) Sustituya sus expresiones de (a) en (35) para ob- 
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33. Use el método de reducción de orden descrito en el 


34 


problema 31 para hallar tres soluciones linealmente 
independientes de y” — 2y" + y' — 2y = 0, dado 
que f(x) = e” es una solución. 


Construcción de ecuaciones diferenciales. Da- 
das tres funciones f(x), f2(x), f¿(x) que son tres ve- 
ces diferenciables y cuyo wronskiano no se anula en 
[a, b], muestre que la ecuación 


tener una ecuación de segundo orden en w= v". AG) ALO Ak y 

(c) Resuelva la ecuación de segundo orden de la FG) Ay) Fa) y =p 
parte (b) en términos de w y luego integre para TO 7300 JS) y” 
hallar v. Determine dos opciones linealmente in- O e (x) vs O) y” 


dependientes para v, digamos, v; y vu». 

es una ecuación diferencial lineal de tercer orden pa- 
ra la cual £f,, f, f¿4) es un conjunto fundamental de 
soluciones. ¿Cuál es el coeficiente de y” en esta 
ecuación? 


(d) Por la parte (c), las funciones y¡(x) = v (x)e* y 
y2a(x) = vz(x)e* son dos soluciones de (35). Ve- 
rifique que las tres soluciones e*, y¡(x) y y2(x) 
son linealmente independientes en (—oo, 00). 


35. Use el resultado del problema 34 para construir una 
ecuación diferencial de tercer orden para la cual (x, 
sen x, cos x) es un conjunto fundamental de solu- 


ciones. 


32. Dado que la función f(x) = x es una solución de 
y” — y" + xy = 0, muestre que la sustitución y(x) = 
v(x)f(x) = v(x)x reduce esta ecuación a xw” + 3w” 


— xw = 0, donde w = vw". 


WHTETÍ ECUACIONES LINEALES HOMOGÉNEAS 
CON COEFICIENTES CONSTANTES 


Nuestro objetivo en esta sección será el de obtener una solución general de una ecuación di- 
ferencial lineal de orden n con coeficientes constantes. Con base en la experiencia adquirida 
con las ecuaciones de segundo orden en la sección 4.2, el lector no tendrá muchos problemas 
en intuir la forma de tal solución. Sin embargo, nos interesa ayudar al lector a comprender 
por qué estas técnicas funcionan. Haremos esto adoptando un punto de vista de operadores, 
técnica que es útil para enfrentar muchos otros problemas en análisis, como la solución de 
ecuaciones diferenciales parciales. 


Consideremos la ecuación diferencial lineal homogénea de orden n 
Das UA ray +aoxa=0. 


donde a, (+ 0), a, ;,... ., ag son constantes reales.* Como las funciones constantes son con- 
tinuas en todas partes, la ecuación (1) tiene soluciones definidas para toda x en (—oo, oo) 


Nota histórica: En una carta a John Bernoulli de fecha 15 de septiembre de 1739, Leonhard Euler afirmó haber re- 
suelto el caso general de la ecuación diferencial lineal homogénea de orden n con coeficientes constantes. 
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—recuerde el teorema 1 de la sección 6.1—. Si podemos hallar n soluciones linealmente in- 
dependientes de (1) en (—oo, 00), digamos yj, . . . , yn, entonces podemos expresar una solu- 
ción general de (1) en la forma 


(2) yx) = Ey) + + + Col 


con C;,..., C, constantes arbitrarias. 

Para determinar estas n soluciones linealmente independientes, aprovecharemos nuestro 
éxito con las ecuaciones de segundo orden. Nuestra experiencia sugiere que comencemos con 
una función de la forma y = e”. 

Si L es el operador diferencial definido mediante el lado izquierdo de (1), es decir, 


> Llyl=ayU a ay ay, 
entonces podemos escribir (1) en la forma de operador 


My Llyo=0., 
Para y = e” tenemos 
(5) L[e"*](x) =ayr reta rre o 4 aye? 
=e Hay + a + + ap) =e "Pl, 


donde P(r) es el polinomio a,r” + a, _¡r""! ++ + ay. Así, e”* es una solución de la ecua- 
ción (4), siempre que r sea una raíz de la ecuación auxiliar (o característica) 


(6) Pír) =a," +a ri +. +apg=0. 


De acuerdo con el teorema fundamental del álgebra, la ecuación auxiliar tiene n raíces 
(contando las multiplicidades), que pueden ser reales o complejas. Como mencionamos en el 
capítulo 4, no existen fórmulas para determinar los ceros de un polinomio arbitrario de grado 
mayor que 4. Sin embargo, si podemos determinar un cero r;,, entonces podemos cancelar el 
factor r — r, y quedarnos con un polinomio de grado menor. (Por conveniencia, hemos elegi- 
do la mayor parte de los ejemplos y ejercicios de modo que 0, +1 o +2 sean los ceros de 
cualquier polinomio de grado mayor que dos que debamos factorizar). Cuando no se pueda 
determinar con exactitud un cero, se pueden usar algoritmos numéricos como el método de 
Newton o el algoritmo del cociente de diferencias para calcular raíces aproximadas de la 
ecuación polinomial.* Incluso algunas calculadoras tienen integrados estos algoritmos. 

Ahora analizaremos las diversas posibilidades. 


Raíces reales distintas 


Si las raíces r;, ..., r, de la ecuación auxiliar (6) son reales y distintas, entonces n solucio- 
nes de la ecuación (1) son 


(7) 0) = e" y) = e... yla) = en 


Como establecimos en la sección anterior, estas funciones son linealmente independientes en 
(oo, 00), un hecho que verificaremos ahora de manera oficial. Supongamos que cj,....,C,, 


Véase Applied and Computational Complex Analysis, por P. Henrici (Wiley-Interscience, Nueva York, 1974), volu- 
men 1, o Numerical Analysis, 6a. edición, por R. L. Burden y J. D. Faires (Prindle, Weber 8 Schmidt, Boston, 
1997). 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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son constantes tales que 


(8) ejer Tn Eso E 


para toda x en (—00, 00). Nuestro objetivo es demostrar que c; = Cc =***=C, =0. 

Una forma de mostrar esto es construir un operador lineal £, que anule (envíe a cero) 
todo el lado izquierdo de (8) excepto por el término k. Para esto, observemos que como 
F1, +. . ,F, Son los ceros del polinomio auxiliar P(r), entonces P(r) se puede factorizar en 


(9) Plr) = ajle = ros lr — ra) 


En consecuencia, el operador L[y] = a,y'” + a + + + + + ayy se puede expresar co- 
mo la siguiente composición: * 


(10) L=P(D) = a fbD — 1) (D= 74 » 


Ahora construimos el polinomio P,(r) eliminando el factor (r — r¿) de P(r). Entonces hace- 
mos £L, := PD); es decir, 


(1D) LE e=P4D) = a [D — ri) [DD — rio (DO — tq4) 00 (D — 17) - 
Al aplicar £, a ambos lados de (8), obtenemos, mediante la linealidad, 
(12) alje"] +. +eoler]=0. 


Y como L, = P(D), tenemos [como en la ecuación (5)] que L;[e”*](x) = e*P,(r) para toda r. 
Así, (12) se puede escribir como 


cie PPlr)+ oo +cerP45)=0, 
que se simplifica como 
1) cqerPdr)=0, 


pues Py(ri¡) = 0 para i + k. Como r;y no es raíz de P,(r), entonces Pri) + O. La ecuación 
(13) implica entonces que c, = O. Pero como k es arbitrario, todas las constantes Cc, ...., Cy 
deben anularse. Así, las funciones y¡(x), .... , yn(x) dadas en (7) son linealmente independien- 
tes. (Véase el problema 26 para una demostración alternativa). 

Hemos demostrado que, en el caso de n raíces reales distintas, una solución general de 
(1) es 


(10 yal= Ce 4 Cen, 
donde C,,..., C, son constantes arbitrarias. 
Determinar una solución general de 

(15) y" =2y" — 54 +6y=0, 

La ecuación auxiliar es 


(6) r-27-3r+6=0. 


Nota histórica: La notación P(D) fue introducida por Augustin Cauchy en 1827. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Por inspección, vemos que r = 1 es una raíz. Usamos la división de polinomios para obtener 
n—-2a?—-3r+6=(r- Dr? —-r-6) A 


que se puede factorizar aún más como (r — 1)(r + 2)(r — 3). Por lo tanto, las raíces de la 
ecuación (16) son r, = 1, r> 2, r3 = 3. Como estas raíces son reales y distintas, una so- 
lución general de (15) es 


yla) = Cjeó + Ce 4 Ce 


Raíces complejas 


Sia + if (a, f reales) es una raíz compleja de la ecuación auxiliar (6), entonces también lo 
es su conjugado complejo a — ¿f, pues los coeficientes de P(r) tienen valores reales (véase 
el problema 24). Si aceptamos funciones con valores complejos como soluciones, entonces 
tanto el“ "PX como el“ iP) son soluciones de (1). Además, si no hay raíces repetidas, enton- 
ces una solución general de (1) está dada de nuevo por (14). Para hallar dos soluciones con 
valores reales correspondientes a las raíces q + ¡f, podemos considerar simplemente las 
partes reales e imaginarias de ela +iBd, es decir, como 


(1D ¿etBr= eos Bx + iesen Br, 
entonces dos soluciones linealmente independientes de (1) son 
(18) e"cos Bx, e"senfx . 


De hecho, al usar estas soluciones en vez de e(*+iP* y ei en (14) preservamos la indepen- 
dencia lineal del conjunto de n soluciones. Así, al considerar cada pareja de raíces conjuga- 
das de esta forma, obtenemos una solución general de (1) con valores reales. 


Determinar una solución general de 

1) 93" +y+dy —Sy=0. 

La ecuación auxiliar es 

20 r+r+3r=5=(r-1(+2r+5)=0, 

con las raíces distintas r, = 1, r, = —1+2i,r3 = —1 — 21. Así, una solución general es 


(21) ylx) = Cie" + Cse "cos 2x + Cie sen2x. Mm 


Raíces repetidas 


Si r, es una raíz de multiplicidad m, entonces las n soluciones dadas en (7) ni siquiera son 
distintas, mucho menos linealmente independientes. Recordemos que para una ecuación de 
segundo orden, al tener una raíz repetida r, de la ecuación auxiliar, obteníamos dos solucio- 
nes linealmente independientes considerando e”** y xe”!*. Así, si r, es una raíz de (6) de mul- 
tiplicidad m, sería de esperar que m soluciones linealmente independientes sean 


tz e 
E E A A e TAE, 


7 


Para ver que esto ocurre, observamos que si r, es una raíz de multiplicidad m, entonces la 
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ecuación auxiliar se puede escribir en la forma 
EN alr= air ra)elr=*e)= Va P)=0, 


donde P(r) := aylr — Fm+1) - + (r — r,) y P(ry) + 0. Con esta notación, tenemos la iden- 
tidad 


(24) Le] (0 =e lr = ny" Plr) 


[véase (5)]. Al hacer r = r, en (24), de nuevo vemos que e”r*es una solución de L[y] =0. 
Para hallar otras soluciones, consideramos la k-ésima derivada parcial con respecto de r 
en ambos lados de (24): 


SS A 5 
25 — Ele lx) = — er —= rn PPP. 
as ¡Herido = q led r)"P6)] 
Al derivar el lado derecho de (25), vemos que la expresión resultante tendrá a (r — r¡,) como 
factor, siempre que k <= m — 1. Así, al hacer r = r, en (25) tenemos 


k 
(26) =1a£le"]6) =b0 si kem-1 
r 


r=1) 


Observemos ahora que la función e”* tiene derivadas parciales continuas de todos los ór- 
denes con respecto de r y x. Por lo tanto, para las derivadas parciales cruzadas de e”*, no hay 
diferencia si la derivación se hace primero con respecto de x y luego con respecto de r o vi- 
ceversa. Como £ implica derivadas con respecto de x, podemos intercambiar el orden de deri- 
vación en (26) para obtener 


art 
Así, 
y rx k TX 
QN  —[e”) = per 
dr r=r, 
será una solución de (1) parak =0, 1,...,m — 1. Así, tenemos m soluciones distintas de 


(1), debidas a la raíz r = r, de multiplicidad m, dadas por (22). Dejaremos como ejercicio 
mostrar que las m funciones en (22) son linealmente independientes en (—oo, co) —véase el 
problema 25—. 

Si a + if es una raíz compleja repetida de multiplicidad m, entonces podemos reempla- 
zar las 2m funciones con valores complejos 


e letigls Ñ xe(e+iBlz ia ql plata 


AS , qe e—iBlr aa ql plo i Ba 


por las 2m funciones linealmente independientes con valores reales 


m-1 ¿a 


ecos Bx, xe cos Bx, .... Xx cos Bx, 


eY%senBx, xesenBx, ..., Mleen Br. 


(28) 


Usamos los resultados de los tres casos analizados anteriormente para obtener un con- 
junto de n soluciones linealmente independientes que producen una solución general de (1) 
con valores reales. 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


Determinar una solución general de 
(29) ye 0 y — 3y" + 5y' —2y=0, 
La ecuación auxiliar es 


ior-a?+5r-2=[r- 1 Mr+2)=0, 


con las raíces r, = 1,r, = 1,13 = 1,54 2. Como la raíz en 1 tiene multiplicidad 3, una 
solución general es 


(30) yla) = Cie + Coxei + Cate Ce 


Determinar una solución general de 

GD y" 8y% + 26y" — 40y + 25y=0, 

cuya ecuación auxiliar se puede factorizar como 

(32) r*— 8r? + 26r? — 4Or+025 = (y? =Ar+ 35? =0. 


La ecuación auxiliar (32) tiene raíces complejas repetidas: 1, =2 +1,r3=2+1r3=2=i 
y 14 = 2 — 1. Por tanto, una solución general es 


vía) = CjeP cos x + Caxe?* cos x + Cye? senx + Care” senx. Mm 


En los problemas 1 a 14, determine una solución general En los problemas 15 a 18, determine una solución gene- 


para la ecuación diferencial con x como variable inde- ral para la ecuación homogénea dada. 
pendiente. 
o o 15. (D — IPD + 3)1(D? + 2D + 5 y] =0. 
LE Sy pe, 16. (D + 1P(D — 61D + 5)(D* + 1): 
3.07 +1 =7 -=22=0. (D? + 4)[y] =0. 
4 y" +2" =]19y - 2p=0. 17. (D + Y(D — 3)(D + 2P(D? + 4D + s)?- 
5. y" + 3y" + 28y + 26y=0. Dy] =0. 
A e 18. (D — 1D -— 2D? + D+ 1)- 
7. 2y” — y" - 10y —- Ty=0. (D7+ 6D +10P[y] =0. 
8. y" + 5y" — l3y + 7y=0, 
2.4” — Yu + 274 — 214 =0. En los problemas 19 a 21, resuelva el problema con va- 
10. y" + 3y" — dy -6y=0, lores iniciales dado. 
11, y + dy" + 6y" +dy + y=0. 
12. y" + Sy" + 3y' —- 9y=0. 19. y" — y" — dy +4y=0:; 
13. y Y + 4y" + 4y=0. y(0)=-=4, y (0)=-1,  y"(0)=-19. 
14 y% + 2y" + 10y" + 18y" +9y=0. 20, y” + 1y" + My +8y=0; 


[Sugerencia: y(x) = sen 3x es una solución]. y(0)=1,  y(0=-3, y 0)=13. 


21, 
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y" —4y" 4 Ty =6y=0; 
yv0)=1, y (0)=0,  y”(0)=0. 


En los problemas 22 y 23, determine una solución gene- 


ral para el sistema lineal dado usando el método de eli- = 


minación de la sección 5.3. 


2 


23, 


24. 


25 


26. 


O 

—Z i++ y=0, 

de d 

dx 

RE —x+y=0 

di A 

Sea P(r) = ar” ++ ++ + ayjr + ay un polinomio 
con coeficientes reales a,, ... , Ag. Demuestre que 


si r, es un cero de P(r), entonces también lo es su 
conjugado complejo r¡. [Sugerencia: Muestre que 
P(r) = P(7), donde la barra denota la conjugación 
compleja]. 

Muestre que las m funciones e”, xe*,..., pra 
son linealmente independientes en (—oo, 00). [Suge- 
rencia: Muestre que estas funciones son linealmente 
independientes si y sólo si l, x,... x=! Son lineal- 
mente independientes]. 

Como demostración alternativa de que las funciones 
er, e'2,... e" son linealmente independientes en 
(oo, co) cuando 7, F>,... , 7, SOn distintas, supon- 
ga que 

(33) Cier+Cjrer+...+Cj¡enn"=0 

se cumple para toda x en (—00, 00) y proceda como 
sigue: 


(a) Como las r; son distintas, podemos (en caso ne- 
cesario) renombrarlas de modo que 
11>Tr>-*>T, ' 
Divida la ecuación (33) entre e'1* para obtener 


ga ge 
€ + Cara e SE Cr ¿hi =0. 
Haga x > +oo en el lado izquierdo para obtener 
Ci =0. 

(b) Como C, = 0, la ecuación (33) se convierte en 
Core” | Cze's* boo. y C,en =0 
para toda x en (—oo, 00). Divida esta ecuación en- 
tre e'? y haga x => +oo para concluir que C, = 0 


(ec) Continuando a la manera de (b), justifique que 
todos los coeficientes C¡, C>, ....., C, se anulan y 
por tanto e'r*, e'2*, . ..., e” son linealmente inde- 
pendientes en (—0o, 00). 


27. Determine una solución general de 


= 


ya) + qa e 3y" no y! +2y=0 


> 


usando el método de Newton (apéndice A) o algún 
otro procedimiento numérico para aproximar las raí- 
ces de la ecuación auxiliar. 


ps SE mm , = 
12 28. Determine una solución general de y” — 3y' —=y=0 
usando el método de Newton o algún otro procedi- 
miento numérico para aproximar las raíces de la ecua- 
ción auxiliar. 


2 29. Determine una solución general de 
y Y 2y0 ty dy" + dy! + 2y=0 


usando el método de Newton para aproximar de mane- 
ra numérica las raíces de la ecuación auxiliar. [Suge- 
rencia: Para hallar las raíces complejas, use la fórmula 
recursiva de Newton zp+1 = Zn — F(2)/f (2) e inicie 
con una estimación inicial compleja zo]. 


30. (a) Deduzca la forma 
y(x) = Aye" + Aze * + Ascos x + Aysen x 
para la solución general de la ecuación y% = y, 
a partir de la observación de que las raíces cuar- 


tas de la unidad son 1, —1, iy —i. 
(b) Deduzca la forma 


yx) = Ayer + Ase “cos (V3x/2) 
+ Ase “sen (V3x/2) 


para la solución general de la ecuación y* = y, 
observando que las raíces cúbicas de la unidad 
son 1, e27/3 y ¿27/3, 


31. Ecuaciones de Cauchy-Euler de orden superior. 
Una ecuación diferencial que se puede expresar de la 


forma 
ay) + ay y) + + aya) =0, 
donde a,, 4-1, -. . - , 4 SON Constantes, es una ecua- 


ción homogénea de Cauchy-Euler. (El caso de segun- 
do orden se analiza en las secciones 4.5 y 8.5). Use la 
sustitución y = x” para determinar un conjunto funda- 
mental de soluciones para las siguientes ecuaciones de 
Cauchy-Euler: 
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32. 


33. 
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(a) dy” + 102y" —- 2xy  +2y=0,  x>0. 

(by xty 0 + Gay” + 2a?y" — dy! +4y=0, 
x>0. 

(e) x5y" — 2x y" + 13xy" —- ldy=0, 
x>0. 

[ Sugerencia: Je riB — glo+iBlins 


= xcos(B In 1) + ¿sent8 In x))]. 


Sea y(x) = Ce'*, donde C (+ 0) y r son números rea- 

les, una solución de una ecuación diferencial. Suponga 

que no podemos determinar a r con exactitud sino que 
sólo se puede aproximar mediante 7 y H(x) := Ce” 

y considere el error |y(x) — $(x)!. 

(a) Si r y F son positivas, r + F, muestre que el 
error crece en forma exponencial cuando x tien- 
de a +00. 

(b) Si r y F son negativas, r + F, muestre que el error 
tiende a cero de manera exponencial cuando x 
tiende a +00. 


En una superficie suave horizontal, una masa de m; 
kg está unida a una pared fija mediante un resorte 
con constante de resorte k, N/m. Otra masa de m, kg 
está unida al primer objeto mediante un resorte con 
constante de resorte k, N/m. Los objetos están ali- 
neados en forma horizontal de modo que los resortes 
tienen sus longitudes naturales. Como mostramos en 
la sección 5.5, este sistema acoplado masa-resorte 
queda descrito mediante el sistema de ecuaciones di- 
ferenciales 


dx e 
(34) mo + (k + ko x—kiy=0, 


2 


dy 
(5) Mya a kax + kay =0. 


34. 


35. 
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Supongamos que m; =m, = 1,k¡ = 3 y k2 = 2. 
Si ambos objetos se desplazan 1 m hacia la derecha 
de sus posiciones de equilibrio (véase la figura 5.18, 
página 287) y luego se liberan, determine las ecua- 
ciones de movimiento para los objetos como sigue: 


(a) Muestre que x(1) satisface la ecuación 
36. — WO) + TO + 6x(0)=0. 


(b) Determine una solución general x(*) de (36). 

(c) Sustituya x(t) de nuevo en (34) para obtener una 
solución general de y(1). 

(d) Use las condiciones iniciales para determinar las 
soluciones, x(t) y y(t), que son las ecuaciones de 
movimiento. 

Suponga que los dos resortes en el sistema acoplado 

masa-resorte analizado en el problema 33 se inter- 

cambian, de modo que los nuevos datos son m;, = 

m, = 1,k, = 2 y k, = 3. Si ambos objetos se despla- 

zan ahora 1 m a la derecha de sus posiciones de 

equilibrio y luego se liberan, determine las ecuacio- 
nes de movimiento de los dos objetos. 

Viga vibrante. Al estudiar las vibraciones trans- 

versales de una viga se encuentra la ecuación homo- 

génea 


donde y(x) está relacionada con el desplazamiento de 
la viga en la posición x, la constante E es el módulo 
de Young, /' es el momento de inercia del área y kes un 
parámetro. Suponga que E, / y k son constantes positi- 
vas y halle una solución general en términos de senos, 
cosenos, senos hiperbólicos y cosenos hiperbólicos. 


WITERS” COEFICIENTES INDETERMINADOS 
Y EL MÉTODO DEL ANULADOR 


En las secciones 4.4 y 4.5 dominamos un sencillo método para obtener una solución particu- 
lar de una ecuación lineal no homogénea de segundo orden con coeficientes constantes 


mM  Lly]=(aD?+bD+c)y]=f(x%), 


cuando la no homogeneidad f(x) tenía una forma particular (a saber, un producto de un poli- 
nomio, una exponencial o un sinusoide). En un sentido grueso, nos motivó la observación de 
que si una función f de este tipo había surgido al operar y con un operador L de la forma (aD? 
+ bD + c), entonces deberíamos haber partido de una y del mismo tipo. Así, resolvimos (1) 
postulando una forma de solución y, que recordaba a f, pero con coeficientes indetermina- 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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dos, e insertamos esta forma en la ecuación para determinar los valores de estos coeficientes. 
También observamos que había que ajustar algunos detalles cuando f fuese solución de la 
ecuación homogénea L[y] = 0. 

En esta sección volveremos a examinar el método de coeficientes indeterminados desde 
otro punto de vista más riguroso, en parte con el objetivo de atar los cabos sueltos de nuestra 
exposición anterior y, lo que es más importante, para extender el método a ecuaciones de or- 
den superior (con coeficientes constantes). Primero describiremos el nuevo punto de vista 
que adoptaremos para nuestro análisis. Luego ilustraremos sus implicaciones y por último 
deduciremos un conjunto pequeño de reglas para implantarlo, reglas que justifican y extien- 
den los procedimientos de la sección 4.4. El enfoque riguroso se conoce como el método del 
anulador. 

La primera premisa del método del anulador es la observación, surgida del análisis de la 
sección anterior, de que todos los “tipos adecuados” de no homogeneidades f(x) —productos 
de polinomios por exponenciales por sinusoides— son a su vez soluciones de ecuaciones 
diferenciales homogéneas con coeficientes constantes. Observe lo siguiente: 


(1) Cualquier término no homogéneo de la forma f(x) = e” satisface (D — r)[f] = 0. 
(ii) Cualquier término no homogéneo de la forma f(x) = xte”* satisface (D — r)"[f] = 
Oparak=0,1,...,m-=— 1. 
(tii) Cualquier término no homogéneo de la forma f(x) = cos Bx o sen Bx satisface (D? 
+ D2[f] =0. 
(iv) Cualquier término no homogéneo de la forma f(x) = Ae cos Bxox 
satisface [(D — a)? + 89"[f] =0 parak=0,1,...,m-—1. 


k 69% sen Bx 


En otras palabras, cada una de estas no homogeneidades es anulada por un operador diferen- 
cial con coeficientes constantes. 


ANULADOR 


Definición 3. Un operador diferencial lineal A anula a una función fsi 
Q) Af(x)=0, 


para toda x. Es decir, A anula a fsi fes una solución de la ecuación diferencial lineal 
homogénea (2) en (—oo, 00). 


Determinar un operador diferencial que anule a 
(3) 6xe * + 5e“sen2x . 


Considere las dos funciones cuya suma aparece en (3). Observe que (D + 4y anula a la fun- 
ción f¡(x) = 6xe*, Además, f(x) = 5e* sen 2x es anulada por el operador (D — 1)? + 4. Por 
lo tanto, la composición de operadores 


A=(D+4P(D-1?+4], 
que es igual al operador 
[(D- 1? +4](D+4Y, 


anula a f, y f,. Pero entonces, por linealidad, A también anula a la sumaf, +f,. MW 


334 Capítulo 6 Teoría de ecuaciones diferenciales lineales de orden superior 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Ahora mostraremos la forma de usar los anuladores para determinar soluciones particu- 
lares de ciertas ecuaciones no homogéneas. Considere la ecuación diferencial de orden n con 
coeficientes constantes 
0. ara A + ala) = Fla), 


que se puede escribir en la forma de operador 
SS Lil) =f)., 
donde 

L=a,D"+ a, ¡D"* + +a). 


Suponga que A es un operador diferencial lineal con coeficientes constantes que anula a f(x). 
Entonces 


A[£[y]]) =A[AJ() =0, 


de modo que toda solución de (5) también es solución de la ecuación homogénea 
(6) AL y](x) =0, 


que implica la composición de los operadores A y £. Pero (6) tiene coeficientes constantes, y 
¡somos expertos en las ecuaciones diferenciales con coeficientes constantes! En particular, 
podemos usar los métodos de la sección 6.2 para escribir una solución general de (6). De 
esto podemos deducir la forma de una solución particular de (5). Veamos algunos ejemplos y 
luego resumiremos nuestros hallazgos. La ecuación diferencial del siguiente ejemplo es de 
segundo orden, de modo que podremos ver con precisión la relación del método del anulador 
con las técnicas de las secciones 4.4 y 4.5. 


Determinar una solución general de 


(7) y” =y=xe +senx. 


Primero resolvemos esto por los métodos de las secciones 4.4 y 4.5 y así adquirir una 
perspectiva para el método del anulador. La ecuación homogénea correspondiente a (7) es 
y” — y =0, con la solución general Ce” * + C,e*. Como e* es una solución de la ecuación 
homogénea, la no homogeneidad xe* pide una forma de solución x(Cz + Cax)e*. Para aco- 
modar la no homogeneidad sen x, necesitamos una forma de coeficientes indeterminados 
Cs sen x + C¿cos x. Los valores Cz hasta C¿ en la solución particular se determinan mediante 
una sustitución: 


Ye — Yp = [Caxe* + Cute” + Cssenx + C¿cos El 
-[Caxe" + Cute” + Cssenx + C¿cos 1] =senx+xe", 


lo que conduce a la conclusión Cz¿ = — 1/4, C, = 1/4, C5= —1/2, y C¿ = 0. Así (para refe- 
rencia posterior), una solución general de (7) es 


e , 1 el 
(8) y(x) = Cje* + Cje* + a 4 + Le 7 Sen x. 


Para el método del anulador, observe que (D? + 1) anula a sen x y (D — 1)? anula a xe”. 
Por tanto, cualquier solución de (7), expresada por conveniencia en forma de operador como 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 
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(D? — 1)[y] = xe* + sen x, es anulada por la composición (D? + 1)(D — 1)*(D? — 1); es 
decir, satisface la ecuación homogénea con coeficientes constantes 


o (22+10- 10? [y] = (0 +10 — 1D? + 1)[y] =0.. 
De la sección 6.2 obtenemos que la solución general a (9) está dada por 
(10)  y=Cje * +C)je + Caxe" + Cute" + Cssenx + C¿cosx . 


Ésta es precisamente la forma de solución generada mediante los métodos del capítulo 4; 
los dos primeros términos son la solución general de la ecuación homogénea asociada y los 
restantes cuatro términos expresan la solución particular de la ecuación no homogénea con 
coeficientes indeterminados. Al sustituir (10) en (7) obtendremos los valores ya citados de 
Cy hasta Có, y valores indeterminados para C¡ y C>, quedando estos disponibles para satis- 
facer las condiciones iniciales. 

Observe que el método del anulador reconoce de inmediato el hecho de que la no ho- 
mogeneidad xe* requiere la forma Cx3xe* + Cade” en la solución particular, contando el total 
de factores de (D — 1) en el anulador y el operador diferencial original. 


Usar el método del anulador para determinar una solución general de 


(1) y" — 3y" + dy = xe” 


La ecuación homogénea asociada toma la forma operacional 
(12) — (D?- 3D” + 4)[y] = (D + )(D — 2P[y] =0 . 


La no homogeneidad xe”" es anulada por (D — e Por tanto, toda solución de (11) satisface 
también 


(13) (D — 2D? - 3D? + 4)[y] = (D + DD - 2[y] =0 . 
Una solución general de (13) es 
(14) y(x) = Cie * + Cje* + Caxe” + Carter + Csder , 


Al comparar con (12) se tiene que los primeros tres términos de (14) dan una solución ge- 
neral para la ecuación homogénea asociada y los dos últimos términos constituyen una 
forma de solución particular con coeficientes indeterminados. Una sustitución directa revela 
que C4 = —1/18 y C; = 1/18, de modo que una solución general de (11) es 


y(x) = Cje * + C.e> do Caxe? eS A ¿E A . 
E . S 18 18 


Así, el método del anulador justifica rigurosamente el método de coeficientes indetermi- 
nados de la sección 4.4. También nos dice cómo extender ese procedimiento a ecuaciones de 
orden superior con coeficientes constantes. Observe que no hay necesidad de implantar di- 
rectamente el método del anulador; sólo hay que introducir las modificaciones siguientes al 
método de coeficientes indeterminados. 
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MÉTODO DE COEFICIENTES INDETERMINADOS 


Para determinar una solución particular de la ecuación diferencial con coeficientes 
constantes L[y] = Cx"e"*, use la forma 


(15) 


o ap 


+ Ax + Apje”* a 


con s =0 si r no es una raíz de la ecuación auxiliar asociada; en caso contrario, haga 
s igual a la multiplicidad de esta raíz. 

Para determinar una solución particular de la ecuación diferencial con coefi- 
cientes constantes L[y] = Cx"e** cos Bx o L[y] = Cx”e** sen Bx, use la forma 


(16) 


a 
o 


+ Ayx + Apg]e”* cos Bx 
+ Bix + Bp]e** sen Bx , 


cons = 0 si a + ¿£ no es una raíz de la ecuación auxiliar asociada; en caso con- 
trario, haga s igual a la multiplicidad de esta raíz. 


En los problemas 1 a 4, use el método de coeficientes in- 
determinados para determinar la forma de una solución 
particular para la ecuación dada. 


Ly” -2y—5y+t6y=er+xó, 
223" +93" y +dy=e + senx. 
o 

dy" + yo —=2y=xe + 1. 


En los problemas 3 a 10, determine una solución general 
de la ecuación dada. 


E a 
6. y" +y Sy + dy e + env. 
Ty" + 3y" —4dy=e 7%. 

8, y" +yY—2y=ae + lo. 

E A 

10. y” + 4y” + y — 26y=e “senlx+x. 


e 


En los problemas 11 a 20, determine un operador dife- 
rencial que anule a la función dada. 


12. 3x? —6x +1. 
14, e*. 


1.14-x04+ 11. 
1e 7, 


l6. 12 -e%. 


18. xe*cos 5x . 


15, e* — 6e* . 
17. e "sendx. 
19. xe + xe sen dx. 20. de — sentará. 


En los problemas 21 a 30, use el método del anulador 
para determinar la forma de una solución particular pa- 
ra la ecuación dada. 


21. 4" — Sul + 64 = cos 2x +1. 

22, y" + 6y! + 8y = e — senx. 

23. y” — 5y + 6y=e*—y?. 

24.0" —0=xe*. 

25, y" — 6y + dy =senlx+x. 

26. y +2 + y=x—x+ 1. 

27. y" +2y+2%y=e"*cosx+a?, 
y" —-6y + 1l0y=e"—«x, 

29,2 =P HZ am e. 

30, y" + 2y" = y —2y=e"=1. 


t 


En los problemas 31 a 33, resuelva el problema con va- 
lores iniciales dado. 


31. y" +2y" — 9y'- 18y= -18x? — 18x + 22; 
y(0)=-2, y (0)=-8,  y"(0)=-12. 


32, 


33, 


34. 


35. 


36. 


37. 
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y" —2y" + Sy" = —24e% ; 
Y0)=4, y0=-1, y" (0)=-3. 
y” — 2y" — 3y + LOy 

= Axe % — 16 “— 10: +6x+ 34; 
y(0)=3, y'(0)=0,  y”(0)=0. 


Use el método del anulador para mostrar que si 
ay = 0 en la ecuación (4) y f(x) tiene la forma 


(17) A) = bd, + by an 4 + bix + dy 


entonces 
Yala) =B, + By 07. + Bix + Bo 


es la forma de una solución particular de la ecua- 
ción (4). 


Use el método del anulador para mostrar que si 
4d =0ya¡, F0 en (9) y Ax) tiene la forma dada en 
(17), entonces la ecuación (4) tiene una solución 
particular de la forma 


Ypl(x) = XBox" + e rte e Bix + Boj 


Use el método del anulador para mostrar que si f(x) 
en (4) tiene la forma f(x) = Be””, entonces la ecua- 
ción (4) tiene una solución particular de la forma 
yp(x) = x'Be**, donde s se elige como el menor ente- 
ro no negativo tal que x'e** no sea solución de la 
ecuación homogénea correspondiente. 


Use el método del anulador para mostrar que si f(x) 
en (4) tiene la forma 

J(x) = acos Bx + b sen Bx, 
entonces la ecuación (4) tiene una solución particu- 
lar de la forma 
(23) — yp(x) = Y “ÍA cos Bx + Bsenfr) , 
donde s se elige como el menor entero no negativo 


tal que xicos fx y x'sen fx no sean soluciones de la 
ecuación homogénea correspondiente. 


En los problemas 38 y 39, use el método de eliminación 
de la sección 3.2 para hallar una solución general del 
sistema dado. 


dy 
A Ads 
do dy , 
== -dy= 
di di 
dix 
e 
q? 
OS =¿* 
y 


40. Las corrientes en la red eléctrica de la figura 6.1 sa- 
tisfacen el sistema 


1 t 
pad + == —2se 
yA 645 2 Sen>g , 
l dy 11d 
ah + 9 == 64E; =() 5 
F E 1 + R 5 


donde /;, L, e Í; son las corrientes que circulan por 
varias ramas de la red. Use el método de eliminación 
de la sección 5.2 para determinar las corrientes, si en 
un principio 1,(0) L(0) = (0) = 0, 1,(0) = 
73/12, 1x0) = 3/4e (0) = 16/3. 


9 farads 64 farads 


48 cos(1/24) 


volts 64 henrys 


9 henrys 


Figura 6.1 Una red eléctrica 
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WITETA” MÉTODO DE VARIACIÓN DE PARÁMETROS 


En la sección anterior analizamos el método de coeficientes indeterminados y el método del anu- 
lador. Estos métodos sólo sirven para ecuaciones lineales con coeficientes constantes y cuando el 
término no homogéneo es una solución de alguna ecuación lineal homogénea con coeficientes 
constantes. En esta sección mostraremos que el método de variación de parámetros analizado 
en la sección 4.6 se puede generalizar a ecuaciones lineales de orden superior con coeficientes 
variables. 

Nuestro objetivo es determinar una solución particular de la ecuación en forma 
canónica 


(Do ly] =e2d). 


donde L[ y] := y(n) + py + +++ + py y las funciones coeficiente py, ... , Py, así como 
g, son continuas en (a, b). El método por describir exige que conozcamos un conjunto fun- 
damental de soluciones (y, ... ., y,) de la ecuación homogénea correspondiente 


2. £lylto=0. 


Así, una solución general de (2) es 


Dd yal) = Cuil) + ++ + Coyala) , 


donde C;,...., C, son constantes arbitrarias. En el método de variación de parámetros, supo- 
nemos que existe una solución particular de (1) de la forma 


(Y yy a) = ella) + +++ + a, (o)y, (1) 


y tratamos de determinar las funciones v;,..., Uy. 

Tenemos n funciones incógnitas, de modo que necesitamos n condiciones (ecuaciones) 
para determinarlas. Obtenemos estas condiciones de la manera siguiente. Al derivar y, en (4) 
tenemos 


(5) == (MN E a A E) 


Para evitar la aparición de segundas derivadas de las incógnitas v;, ..., v, en la fórmula pa- 
ra y, imponemos la condición 


Uy; AS + Und =0. 


De manera similar, al calcular y”, y; ....., pen, imponemos (n — 2) condiciones adiciona- 
les que implican a v;,..., v,; a saber, 
nor PoR nta 2) Ar / da) 
A O +,  =0. 


Por último, la n-ésima condición que imponemos es que y, satisfaga la ecuación dada (1). 
Usamos las condiciones anteriores y el hecho de que y;,. . ., y, sean soluciones de la ecua- 
ción homogénea para reducir L[y,] = ga 


A 
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(véase el problema 12). Por tanto, buscamos n funciones v;, .. ., uv, que satisfagan el sis- 
tema 


A E 


-)., m0, 
A 8 


Una condición suficiente para la existencia de una solución al sistema (7) para x en 
(a, b) es que el determinante de la matriz formada por los coeficientes de v), ...., v, sea 
distinta de cero para toda x en (a, b). Pero este determinante es precisamente el wrons- 
Kiano: 


Y Ya 
(8) yd ya) = Wy,, dota Ya! la), 
e do 
que nunca se anula en (a, b), pues (y;, .. ., y, y es un conjunto fundamental de soluciones. 


Al resolver (7) mediante la regla de Cramer (apéndice C), tenemos 


aw la 
(9) ei) = EL) k=1lL,...,n, 
Wly, o... Y. ](x) 
donde W,(x) es el determinante de la matriz que obtiene del wronskiano W[ yy, ....., »»](x) 
reemplazando la k-ésima columna por col[0, ...., 0, 1]. Usamos un desarrollo por menores 


con respecto de esta columna para expresar W¿(x) en términos de un wronskiano de orden 


(1) 
10. We = ED Ye Yer O AS dc 0 
Al integrar v¿(x) en (9) tenemos 


LAN _ 
CO O El k=1,...,.. 


Por último, al sustituir los v, de nuevo en (4), obtenemos una solución particular de la ecua- 
ción (1): 


ad ro) = Loa) j IES 


Observe que en la ecuación (1) hemos supuesto que el coeficiente del término principal, ym, 
era igual a 1. Si fuese py(x), debemos reemplazar g(x) por g(x)/po(x) en (12). 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Aunque la ecuación (12) proporciona una fórmula agradable para una solución particu- 
lar de (1), su implantación requiere la evaluación de n + 1 determinantes y luego de n inte- 
graciones. Esto puede implicar varios cálculos tediosos. Sin embargo, el método funciona en 
casos en que la técnica de coeficientes indeterminados no puede aplicarse (siempre que co- 
nozcamos un conjunto fundamental de soluciones, por supuesto). 


Determinar una solución general de la ecuación de Cauchy-Euler 
(13) Ay day” = y +2 = 0 senx, x>0, 


dado que (x, a, > es un conjunto fundamental de soluciones de la ecuación homogénea 
correspondiente. 


Un primer paso importante consiste en dividir (13) entre x? para obtener la forma canónica 


1 2 2 
(14) a a ra a x»0, 
A x Xx 
de la cual vemos que g(x) = sen x. Como £x, x7!, 12) es un conjunto fundamental de solu- 
ciones, podemos obtener una solución particular de la forma 
(13) yy) = da + lada? + a 


Para usar la fórmula (12), primero debemos evaluar cuatro determinantes: 


Xx x x 
Wax ttdjld=| 1 1? 20 =-60), 
0 21? 2 
7 qa ye 
W, (x) = (18 UW[x 1x2] () = ID e e =3, 
= (2 16-3|4 de = 2 
Wal) = paa, 
-1 
q lx x 2 
A A ERA 
Al sustituir las expresiones anteriores en (12), tenemos 
senx)3 senx)[—x? sena) —2x7! 
IA A EA 
—Óx —6x —6x 


=x e dex? E ig 
2 6 J3 


que después de algo de trabajo se simplifica como 


(16) — y, (x) =cosx—x seni+ Cia + Cox 04 Cy, 
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donde Cy, C, y C3 denotan las constantes de integración. Como <x, O 2 es un conjunto 
fundamental de soluciones para la ecuación homogénea, podemos considerar que C¡, C, y 
C; son constantes arbitrarias. Así, el lado derecho de (16) proporciona la solución general 
deseada. M 


En el ejemplo anterior, podríamos haber deducido el conjunto fundamental de solucio- 
nes (x, x”!, x?) sustituyendo y = x” en la ecuación homogénea correspondiente a (13) (véase 
el problema 31 de los ejercicios 6.2). Sin embargo, al trabajar con otras ecuaciones que ten- 
gan coeficientes variables, la determinación de un conjunto fundamental puede ser demasia- 
do difícil. En el capítulo 8 enfrentaremos este problema mediante los métodos de series de 
potencias. 


En los problemas 1 a 6, use el método de variación de 
parámetros para hallar una solución particular de la 
ecuación dada. 


7. 


. Dado que fe”, e 


E yo _ 3y" + dy = e> ; 


y — 2 HH y=x0. 
ZO" + 327 — dz = A 


10. 


determine una fórmula con integrales para una solu- 
ción particular. 

Dado que (x, ad es un conjunto fundamental de 
soluciones para la ecuación homogénea correspon- 
diente a la ecuación 


ay" — x dy" — day +4dy=e (0), 


y” az 3y" + dy SS y 0 et : Xx 3 0 Ñ 
E 031:< mA. determine una fórmula con integrales para una solu- 
y” +vy =secótané, 0<é<7P2. ción particular. 


Determine una solución general de la ecuación de 
Cauchy-Euler 


y” +60 —=6y=x0, 


y” LO 
x>0, 
dado que (x, x, 3) es un conjunto fundamental de 
soluciones para la ecuación homogénea correspon- 


diente. 


. Determine una solución general de la ecuación de 


Cauchy-Euler 
y == 2x?y" + 3xy' ES 3y = a y 
x>0, 


dado que (x, x In x, 3) es un conjunto fundamental 
de soluciones para la ecuación homogénea corres- 
pondiente. 


* e es un conjunto fundamental 
de soluciones para la ecuación homogénea corres- 


pondiente a la ecuación 


y"-2"=y +2y=e(x), 


11. 


12. 


13. 


14. 


Determine una solución general de la ecuación de 
Cauchy-Euler 


3 md 


ay — Bay + dy ateos,  x>0. 


Deduzca el sistema (7) en el caso particular n = 3. 
[Sugerencia: Para determinar la última ecuación, 
pida que L[y,] = g y use el hecho de que y, y, y y 
satisfacen la ecuación homogénea correspondiente]. 


Muestre que 


Wix) = E A! y, co dro do 


Mn] Ge - 


Flexión de una viga bajo una fuerza axial. Una 
viga uniforme bajo una carga y sujeta a una fuerza 
axial constante queda descrita mediante la ecuación 
diferencial 


9) —18y"d) = gía), 


donde y(x) es la flexión de la barra, £ es la longitud 
de la viga, X? es proporcional a la fuerza axial y q(x) 
es proporcional a la carga (véase la figura 6.2, pági- 
na 342). 


OX<x<L, 


342 Capítulo 6 


Figura 6.2 Deformación de una viga con carga y una fuerza axial 


(a) Muestre que una solución general se puede escribir en 
la forma 


ya) = 0, + Ex + Cjet pq 


+L | alejrds | des 


—kx 


q cis e p 
+ EE ade Pd — ll aladeFax. 
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(b) Muestre que la solución general de la parte (a) 


(c) 


víx) == B; + Barx + Bye + Bj E = E 


se puede escribir en la forma 


yl) = 01 + car + qe + eye 


+ IN g[s]Gís, xJds , 


0 


donde 
s=x  senh[k(s— x)] 
Gls,x):= e E , 
Sea q(x) = 1. Calcule primero la solución gene- 


ral mediante la fórmula de la parte (a) y luego 
use la fórmula de la parte (b). Compare estas dos 
soluciones generales con la solución general 


que se obtendría mediante el método de coefi- 
cientes indeterminados. 


(d) ¿Cuáles son algunas de las ventajas de la fórmula 


en la parte (b)? 


La teoría y técnicas para resolver una ecuación diferencial lineal de orden n 


1D. sand 


+ pplx)y = glx) 


son extensiones naturales del desarrollo para ecuaciones lineales de segundo orden dado en 


el capítulo 4. Sip;,.. 


. , Pn y g son funciones continuas en un intervalo abierto /, hay una úni- 


ca solución de (1) en / que satisface las n condiciones iniciales: y(x9) = Yo, Yo) = Y». ++» 


YD) = Yn-1» donde xp E 1. 


Para la ecuación homogénea correspondiente 


2D Pear 


existe un conjunto de n soluciones linealmente independientes (y;,... 


+ palxjy =0, 


, yny en [. Tales fun- 


ciones forman un conjunto fundamental de soluciones, y toda solución de (2) se puede es- 
cribir como una combinación lineal de estas funciones: 


y—o) = Ciyilx) + Coyola) + +0 


+ 


La independencia lineal de las soluciones de (2) es equivalente a la no anulación en / del 


wronskiano 
Y (x) Yalx) 
WL»; + +99]6) = der 49 yal) 
y) ya Mo) 
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Cuando la ecuación (2) tiene coeficientes constantes (reales), de modo que tiene la forma 
(3) any" + ay y 0D SANO E á4yY =— 0 » E FU > 


entonces el problema de determinar un conjunto fundamental de soluciones se puede reducir 
al problema algebraico de resolver la ecuación auxiliar o característica 


(4) arta pde ap 0, 
Si las n raíces de (4), digamos, r¡, 2, . . . , y, SON todas distintas, entonces 
(5) [er e, en 


es un conjunto fundamental de soluciones para (3). Si cierta raíz real, digamos r,, aparece 
con multiplicidad m (por ejemplo, r, = r, = + ++ = Y), entonces m de las funciones en (5) se 
reemplazan por 


gn xe'*, DN yal [ria . 


Cuando una raíz compleja a + if de (4) aparece con multiplicidad m, entonces lo mismo 
ocurre con su conjugado y 2m elementos del conjunto (5) se reemplazan mediante las fun- 
ciones con valores reales 


mn 


esenBx, re senBx, "le Usenfix , 
e%cos Bx, xe cos Bx, ..., locos fx. 


Podemos escribir una solución general de la ecuación no homogénea (1) como 
y(x) = pol) + yalx) » 


donde y, es una solución particular de (1) y y, es una solución general de la ecuación ho- 
mogénea correspondiente. Dos técnicas útiles para determinar soluciones particulares son 
el método del anulador (coeficientes indeterminados) y el método de variación de pa- 
rámetros. 

El método del anulador se aplica a ecuaciones de la forma 


(60 £lyl=eíx), 


donde L es un operador diferencial lineal con coeficientes constantes y el término de forza- 
miento g(x) es un polinomio, una exponencial, seno o coseno o una combinación lineal de 
productos de estas funciones. Tal función g(x) es anulada (es enviada a cero) por un operador 
diferencial lineal A que además tiene coeficientes constantes. Toda solución de la ecuación 
no homogénea (6) es entonces una solución de la ecuación homogénea AL[ y] = 0, y al com- 
parar las soluciones de la última ecuación con una solución general de L[y] = 0, podemos 
obtener la forma de una solución particular de (6). Ya hemos recopilado estas formas en la 
sección 4.4 para el método de coeficientes indeterminados. 

El método de variación de parámetros es más general, en el sentido de que se aplica a 
ecuaciones arbitrarias de la forma (1). La idea es partir de un conjunto fundamental de solu- 
ciones (yy, ...., y,) para (2) y determinar funciones v;,..., Uv, tales que 


Deo yaa) dnde) + + + ale )y (a) 
satisfaga (1). Este método conduce a la fórmula 


gl) Wikx) 


ro 


8 y (a)= 2 


donde 


W,¡(x) = (DW y... «yk rd , k= A . 
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PROBLEMAS DE REPASO 


Teoría de ecuaciones diferenciales lineales de orden superior 


1. 


Determine los intervalos para los que el teorema 1 
de la página 317 garantiza la existencia de una solu- 
ción en ese intervalo. 


(a) yo — (Inx)y" + xy" + 2y = cos 3x. 
(by) (+ — Ly" + (senx)y" + Vx + 4 y + ey = 
E 
+3. 


. Determine si las funciones dadas son linealmente 


dependientes o linealmente independientes en el in- 
tervalo (0, 00). 

(a) le”, a , 

(b) fe* sen2x, xe*sen2x, e”, xe*) : 

(c) [29 Td NI 1) ; 


2 
e”, 


. Muestre que el conjunto de funciones (sen x, x sen x, 


Xx sen x, 1” sen x) es linealmente independiente en 
(oo, 00). 


. Determine una solución general de la ecuación dife- 


rencial dada 


(a) y + 2y" — dy" —- 2y+3y=0. 

(bo y" + 3y" —-5y+y=0. 

CE o o de E 
(d) y” —2y" =y +2y=e tx. 


. Determine una solución general para la ecuación di- 


ferencial lineal homogénea con coeficientes constan- 
tes, cuya ecuación auxiliar es 


(a) (r+ Sr — 2 n+ 1) 
(b) Ur — Di(r? + 2r + 4) = o ] 


6. 


10. 


Dado que y, = sen(x2) es una solución particular de 


y% + y = (16x* — 11)seníx?) — 48x2%cos(x?) 


en (0, co), halle una solución general. 


. Halle un operador diferencial que anule a la función 


dada. 
(a) 4-2 +5. (by) e*+x-1. 
(c) xsen2x . (dd) ecos 3x. 


(e) 1x2 —2x + xe* + sen2x — cos 3x . 


. Use el método del anulador para determinar la forma 


de una solución particular para la ecuación dada. 
(a) y" +6y + 5y=e *+x- 1. 

(b) Y + 2y" — 19y' — 2 =xe *, 

(c) ye + 6y" + Oy =x?— sen3x . 

(dd) y” —= y" + 2y = xsenx. 


. Halle una solución general para la ecuación de Cauchy- 


Euler 


y" — 2 y” Sy + óy= xa ?, 


eN 


dado que (x, e, xi. es un conjunto fundamental de 
soluciones de la ecuación homogénea correspon- 
diente. 


Determine una solución general de la ecuación de 
Cauchy-Euler dada. 

(a) didy” + Bx%y" —- xy +y=0, 
(b) y "+ 2x%y "+2xy+4dy=0, 


x>0. 
x>0, 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


1. 


Describa las diferencias y similitudes entre las ecua- 
ciones diferenciales lineales de segundo orden y las de 
orden superior. Incluya en sus comparaciones resul- 
tados teóricos y los métodos de solución. Por ejem- 
plo, ¿qué complicaciones surgen al resolver ecuaciones 
de orden superior que no estén presentes en el caso de 
segundo orden? 


. Explique la relación entre el método de coeficientes 


indeterminados y el método del anulador. ¿Qué difi- 
cultades encontraría al aplicar el método del anula- 


dor si la ecuación lineal no tuviese coeficientes cons- 
tantes? 


. Para estudiantes con bases de álgebra lineal: compa- 


re la teoría de ecuaciones diferenciales lineales de 
orden k con la de sistemas de n ecuaciones lineales 
en n incógnitas cuya matriz de coeficientes tiene ran- 
go n — k. Use la terminología de álgebra lineal; por 
ejemplo, subespacios, bases, dimensión, transforma- 
ción lineal y núcleo. Analice las ecuaciones homo- 
géneas y no homogéneas. 


PROYECTOS DE GRUPO PAI 


A. Justificación del método de coeficientes indeterminados 


El método del anulador, que se analizó en la sección 6.3, se puede usar para deducir los datos 
de las secciones 4.4 y 4.5, para el método de coeficientes indeterminados. Para mostrar esto, 
basta trabajar con las funciones de tipo VIT; es decir, funciones de la forma 


(Do glx) = prlxje cos Bx + qmlaje“senfx , 


donde p,, y q, son polinomios de grados n y m, respectivamente, pues los demás tipos enume- 
rados en la sección 4.5 son sólo casos particulares de (1). 
Considere la ecuación no homogénea 


(2 Lly]l)= gb, 
donde L es el operador lineal 
Dd Ll] =ay + a IA + py, 
COn Ay, Ay 1» - » - , Ay Constantes y g(x) dada en la ecuación (1). Sea N := máx(n, m). 
(a) Muestre que 
A=[(D-a? + gay 


es un anulador de g. 
(b) Muestre que la ecuación auxiliar asociada con AL[y] = O tiene la forma 


(4) al (7 ÚB aj + pr E Pas+1) po (7 as rn) = 0 > 
donde s (=0) es la multiplicidad de q: + ¡f como raíces de la ecuación auxiliar 
asociada a L[y] = 0, y r»,+1» . . . , 1, Son las demás raíces de la ecuación. 


(c) Halle una solución general de AL[y] = 0 y compárela con una solución general de 
L[y] = 0 para verificar que la ecuación (2) tiene una solución particular de la forma 


yo (a) = e (Palxjoos Bx + Oslx)senBx) , 


donde Py y Oy son polinomios de grado N. 


B. Vibraciones transversales de una viga 


Al aplicar la teoría de elasticidad al estudio de las vibraciones transversales de una viga apare- 
ce la ecuación 


EU) ya) =0, 
donde y(x) se relaciona con el desplazamiento de la viga en la posición x; la constante E es el 
módulo de Young; / es el momento de inercia con respecto del área, que suponemos constante; 
y es la masa constante por unidad de longitud de la viga, y A es un parámetro positivo por de- 
terminar. Podemos simplificar la ecuación haciendo r* := yA/El, es decir, consideramos 


(5) Y40 (o) — rin) =0. 


Cuando la viga se sujeta en ambos extremos, buscamos una solución de (5) que satisfaga las 
condiciones de frontera 


(6) y(0)=y'(0)=0 y y(L)=y'(1)=0, 
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donde L es la longitud de la viga. El problema es determinar aquellos valores no negativos de r 
para los que la ecuación (5) tiene una solución no trivial (y(x) % 0) que satisfaga (6). Para es- 
to, proceda como sigue: 


(a) Muestre que no hay soluciones no triviales del problema con valores en la frontera 
(5) (6) cuando r = 0. 

(b) Represente la solución general de (5) para r > O en términos de senos, cosenos, senos 
hiperbólicos y cosenos hiperbólicos. 

(c) Sustituya la solución general obtenida en la parte (b) en las ecuaciones (6) para 
obtener cuatro ecuaciones algebraicas lineales para los cuatro coeficientes que 
aparecen en la solución general. 

(d) Muestre que el sistema de ecuaciones de la parte (c) tiene soluciones no triviales sólo 
para aquellos valores de r que satisfacen 


(7) cosh(rL) = sec(rL) . 


(e) En el mismo sistema de coordenadas, bosqueje las gráficas de cosh(rL) y sec(rL) para 
L = 1, y justifique que la ecuación (7) tiene una infinidad de soluciones positivas. 
l2 (£) Para L = 1, determine las dos primeras soluciones positivas de (7) en forma numérica, 
y grafique las soluciones correspondientes al problema con valores en la frontera 
(5) (6). [Sugerencia: Tal vez desee utilizar el método de Newton del apéndice A]. 


CAPÍTULO 


Transformadas de Laplace 


MFN INTRODUCCIÓN: UN PROBLEMA DE MEZCLAS 


La figura 7.1 muestra un problema de mezclas con alimentadores controlados 
mediante válvulas. En el instante £ = 0 se abre la válvula A, para transferir 
6 litros/minuto de una solución salina con 0.4 kg de sal por litro. Cuando £ = 
10 minutos, la válvula A se cierra y se abre la válvula B y comienzan a pasar 
6 litros/minuto de solución salina con una concentración de 0.2 kg/litro. En un 
principio había 30 kg de sal disueltos en 1000 litros de agua en el tanque. La 
válvula de salida C, que vacía al tanque a razón de 6 litros/minuto, mantiene el 
contenido del tanque a volumen constante. Si la solución se mantiene bien 
revuelta, determine la cantidad de sal en el tanque para cada £ > 0. 


x(1) 


B 
1000 L 
, E 
6 L/min, 
0.2 kg/L x(0) = 30 Kg ——> 6 L/min 


Figura 7.1 Tanque mezclador con la válvula A abierta 


En el ejemplo 1 de la sección 3.2 analizamos una versión más sencilla de este problema. 
Sea x(£) la cantidad de sal (en kilogramos) en el tanque en el instante f. Entonces, por supuesto, 
x(+)/1,000 es la concentración, en kg/L. El contenido de sal se reduce a razón de (6 L/min) X 
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(x(t)/1,000 kg/L) = 3x(1)/500 kg/min a través de la válvula de salida. De manera simultá- 
nea, se enriquece a través de las válvulas A y B a la razón g(1), dada por 


0.4 kg/L X 6 L/min =2.4kg/min, —0<:2< 10(válvula A), 
(1) gt) = 


0.2 kg/L X 6 Límin = 1.2 kg/min , ¿> 10 (válvula 5. 


Así, x(t) cambia a razón 


(2) a Bs 


con condición inicial 
(3) x(0) =30. 


Para resolver el problema con valor inicial (2)-(3), usando las técnicas del capítulo 4, 
tendríamos que descomponer el intervalo de tiempo (0, 00) en dos subintervalos (0, 10) y 
(10, co). En estos subintervalos, el término no homogéneo g(1) es constante y podemos apli- 
car el método de coeficientes indeterminados a la ecuación (2) para determinar soluciones 
generales en cada subintervalo, cada una de las cuales tendría una constante arbitraria (en las 
soluciones homogéneas asociadas). La condición inicial (3) fijaría esta constante para 0 < f < 
10, pero entonces tendríamos que evaluar x(10) y usarla para establecer la constante en la 
solución general para £ > 10. 

Nuestro propósito ahora es ilustrar un nuevo método usando la transformada de Lapla- 
ce. Como veremos, este método ofrece varias ventajas sobre las técnicas anteriores. Una de 
ellas es que es mucho más conveniente para resolver problemas con valores iniciales para 
ecuaciones lineales con coeficientes constantes cuando el término de forzamiento tiene dis- 
continuidades de salto. 

La transformada de Laplace de una función f(£), definida en [0, 00) está dada por' 


Nota histórica: La transformada de Laplace fue introducida por Pierre Laplace en 1779 en su investigación de pro- 
babilidad. G. Doetsch ayudó a desarrollar el uso de transformadas de Laplace para resolver ecuaciones diferencia- 
les. Su trabajo en la década de 1930 sirvió para justificar los procedimientos de cálculo operacional que ya habían 
sido utilizados por Oliver Heaviside. 
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Así, multiplicamos f(t) por e" e integramos con respecto de £ de O a oo. Esto toma una fun- 
ción de £ y produce una función de s. 

En este capítulo analizaremos muchos de los detalles de este “intercambio de funcio- 
nes”, pero por ahora sólo estableceremos la principal ventaja de la ejecución de la trans- 
formada. ¡La transformada de Laplace reemplaza las ecuaciones diferenciales con coefi- 
cientes constantes en el dominio t por ecuaciones algebraicas (más sencillas) en el 
dominio s! En particular, si X(s) es la transformada de Laplace de x(t), entonces la trans- 
formada de x'(t) es simplemente sX(s) — x(0). Por tanto, la información sobre la ecuación 
diferencial (2) y la condición inicial (3) se transforma del dominio f al dominio s de ma- 
nera sencilla, como 


Dominio £ Dominio s 


6 + ¿d0=el0,  x(0)=30:  sx(s)—30 + X(3) = Gl), 


donde G(s) es la transformada de Laplace de g(t). (Observe que hemos supuesto válidas algu- 
nas propiedades de linealidad, como el hecho de que la transformada preserva sumas y 
multiplicaciones por constantes). Podemos determinar X(s) en el dominio s sin resolver 
ecuaciones diferenciales: la solución es simplemente 


(y = G(s) 


—$+3/500 s+3/500 ' 


(6) 


Para que este procedimiento sea útil, debe haber una forma sencilla de pasar del domi- 
nio £ al dominio s y viceversa. De hecho, existen tablas y teoremas que facilitan esta conver- 
sión en muchas circunstancias útiles. Por ejemplo, veremos que la transformada de g(t), a 
pesar de su poco agradable especificación por partes en la ecuación (1), está dada por la sola 
fórmula 


24 _ 12 108 
Ss Ny 


Gs) = 


3 
y como consecuencia, la transformada de x(t) es igual a 


5 +3/500 — s(s+3/500)  s(s + 3/500) * 


30 2.4 1.2010 
(s) - 


Usando de nuevo la tabla (y algo de teoría) podemos deducir que 


O, t=10, 


E —31/500 
(7) x(1) = 400 — 370e / — 200 - le a et 10145007 , £=10. 


Véase la figura 7.2. 
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1500 y 


1000 y 


500 + 


Figura 7.2 Solución del ejemplo del tanque mezclador 


Observe que para llegar a (7) no tuvimos que calcular las derivadas de las soluciones 
de prueba, descomponer intervalos o evaluar constantes mediante los datos iniciales. La ma- 
quinaria de la transformada de Laplace reemplaza todos estos operadores por álgebra ele- 
mental: suma, resta, multiplicación y división (por supuesto, usando con juicio la tabla). La 
figura 7.3 muestra las ventajas del método de la transformada. 


Ecuación Dominio £ 
> 
diferencial 


Transformada Ajustar las constantes a 


o Solución 
de Laplace los datos iniciales 


Transformada 
inversa 


Dominio s " 
Algebra: +, —, X, + 


Figura 7.3 Comparación de los métodos de solución 


Por desgracia, el método de la transformada de Laplace es menos útil con ecuaciones 
que tienen coeficientes variables o con ecuaciones no lineales (y a veces, ¡la determinación 
de las transformadas inversas puede ser una tarea para Hércules!) Pero es ideal para muchos 
problemas que surgen en las aplicaciones. Así, en este capítulo abordamos este importante 
tema. 
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MF DEFINICIÓN DE LA TRANSFORMADA DE LAPLACE 


En los capítulos anteriores estudiamos los operadores diferenciales. Estos operadores consi- 
deran una función y la transforman (mediante la derivación) en otra función. La transforma- 
da de Laplace, que es un operador integral, es otra de tales transformaciones. 


TRANSFORMADA DE LAPLACE 


Definición 1. Seaf(t) una función en [O, 00). La transformada de Laplace de f 
es la función F definida mediante la integral 


Mo Fi | > dr. 


0 


El dominio de F(s) está formado por todos los valores de s para los que la integral 
en (1) existe.* La transformada de Laplace de f se denota como F o £ff). 


Observe que la integral en (1) es una integral impropia. Más precisamente, 


[5] ÑN 
| e *fidt= lím | e *fiddt 


o N—=vu 0 
siempre que el límite exista. 


EJEMPLO 1 Determinar la transformada de Laplace de la función constante f(1) = 1,1=0. 


SOLUCIÓN Usamos la definición de la transformada para calcular 


[es] N 
Els) = [ e *.1di= lím | e “di 
a N=00 0 


“Consideramos a s con valores reales, pero en ciertas aplicaciones s puede ser una variable compleja. Para un trata- 
miento detallado de las transformadas de Laplace con valores complejos, véase Complex Variables and the Laplace 
Transform for Engineers, por Wilbur R. LePage (Dover Publications, Nueva York, 1980), o Fundamentals of Com- 
plex Analysis with Applications to Engineering and Science (3a. ed), por E. B. Saff y A. D. Snider (Prentice Hall, 
2003). 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


Como e Y > 0 cuando s > 0 está fijo y N > 00, obtenemos 


F(s) =-2 paras >0. 


Cuando s < O, la integral J e” * dt diverge. (¿Por qué?) Por lo tanto, F(s) = 1/s, donde el 
dominio de F(s)ess>0. Mm 


Determinar la transformada de Laplace de f(t) = e”, donde a es una constante. 


Usamos la definición de la transformada: 


co co 
1) =| e ed = | ¿(0h gy 
0 0 
NÑN ls al N 
= lim | eva = lim ——— 
00 jp Nooo 58 4 0 
1 a ls «WN 
= lím A 
Noo| $ — a $ a 


1 
a aras >a. 
TG Para s>a 


De nuevo, si s = a la integral diverge, y por tanto el dominio de F(s)ess>a. Mm 


Es confortante observar en el ejemplo 2 que la transformada de la función constante 
Ao =1= es 1/(s — 0) = 1/s, lo que coincide con la solución en el ejemplo 1. 


Determinar £ (sen bt), donde b es una constante no nula. 
Debemos calcular 


N 


L(sen btH(s) = | e “senbidt= lím | e “"senbí dt. 
0 Nooo 0 


Si regresamos a la tabla de integrales en los forros, vemos que 


] 


N=w0 


st 
[senbriís) = lím o senbr — beos bt) 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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—=iN 


lim | == — 5 ls sendN + beos DN 
Nooo peo sip pe ) 


a para s >0 
E 


(ya que para tal s tenemos límy_ 0 e Y(s sen bN + b cos bN) = 0; véase el problema 
32). m 


Determinar la transformada de Laplace de 


2, 0<1<5, 
Fi =30, AE O, 
e, 1<¿. 


Como f (1) está definida mediante una fórmula distinta en intervalos diferentes, primero des- 
componemos la integral en tres partes.* Así, 


Els) 


Coya 


0 


5 10 lo] 
eraas | e 0d + l ed 
0 E 10 


e 2 Ml Ap 7Ós 
5 5 


5 NÑ 
= 2! ed + lim | ¿Mg 
0 N=> 1 


—5x — 105 4 
1 E A 
$ Ss s-4 


Observe que la función f (1) del ejemplo 4 tiene discontinuidades de salto en 1 = 5 y t = 
10. Estos valores se reflejan en los términos exponenciales e y e7!% que aparecen en la 
fórmula para F(s). Haremos más precisa esta relación al analizar la función escalón unitario 
en la sección 7.6. 

Una propiedad importante de la transformada de Laplace es su linealidad. Es decir, la 
transformada de Laplace £ es un operador lineal. 


“Observe que £ (1) no está definida en los puntos f = 0, 5 y 10. Sin embargo, la integral en (1) sigue teniendo senti- 
do y no es afectada por los valores de la función en un número finito de puntos. 
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LINEALIDAD DE LA TRANSFORMADA 


Teorema 1. Sean f, f, y f, funciones cuyas transformadas de Laplace existen para 
s > a y sea c una constante. Entonces, para s > Q, 


Dd Añn+f= HARTA. 
(3) Pa? = LA. 


Demostración. Usamos las propiedades de linealidad para la integración para obtener, 
paras > 0, 


eta + falo) Ja 


0 


E [Tay (ar + | pla 
0 


0 


LA +A)s) 


= HAS + LL 2HS) 


Por tanto, se satisface la ecuación (2). De manera similar, vemos que 


£(y Us) = e “Teflo Jar =c E “(Dd 


0 


—- cel fhts) -m 


EJEMPLO 5 Determinar £(11 + 5e* — 6 sen 21) . 
SOLUCIÓN Por la propiedad de linealidad, sabemos que la transformada de Laplace de la suma de cual- 
quier número finito de funciones es la suma de sus transformadas de Laplace. Así, 
111 + 5e% — 6 sen2r) = P(11) + P[Se*) + L[—6 sen21) 
= 12 1) + 54 l[e*) — 6L1sen2s) . 


En los ejemplos 1, 2 y 3 determinamos que 


HlHs)= A ] He" Ms) = a y Flsen2i ls) = 


2 
pe 


Usamos estos resultados para obtener que 


2(11 + SeY — 6sen21H(s) = 11 (2) +5 (==) = (27) 


Ml 8 12 


s $4 s4+4' 


Como £11), L1e*) y Lfsen 21) están todas definidas para s > 4, ocurre lo mismo con la 
transformada £(11 + 5e* — 6 sen 21). m 
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Existencia de la transformada 


Hay funciones para las que la integral impropia de (1) no converge para cualquier valor de x. 
Por ejemplo, la función f(+) = 1/t, que crece demasiado rápido cerca de cero. De manera si- 
milar, no existe una transformada de Laplace para la función f(1) = e”, que crece demasiado 
rápido cuando £ > oo. Por fortuna, el conjunto de funciones para las que está definida inclu- 
ye muchas de las funciones que surgen en las aplicaciones de las ecuaciones diferenciales li- 
neales. Ahora analizaremos algunas propiedades que nos garantizarán (en conjunto) la exis- 
tencia de la transformada de Laplace. 
Una función f(+) en [a, b] tiene una discontinuidad de salto en y E (a, b) si f(t) es 

discontinua en fg, pero los límites laterales 

limfl) y  Uimfl) 

Posa > 
existen como números finitos. Si la discontinuidad ocurre en un extremo íy = a (o b), hay 
una discontinuidad de salto si el límite lateral de f(t) cuando t > a* (1 => b”) existe como 
número finito. Ahora podemos definir la continuidad por partes. 


CONTINUIDAD POR PARTES 


Definición 2. Una función f(t) es continua por partes en un intervalo finito 
[a, b] si f(t) es continua en cada punto de [a, b] excepto en un número finito de 
puntos donde f(1) tiene una discontinuidad de salto. 


Una función f(t) es continua por partes en [0, 00) si f(1) es continua por par- 
tes en [0, N] para toda N > 0. 


EJEMPLO 6 Mostrar que 


tb, 0O<1t<l, 
HUSA (4. 
2, —2=1=3, 


cuya gráfica aparece en la figura 7.4, es continua por partes en [0, 3]. 


fO 
A 
DR a) 
1 pa 
+ > 
0 1 2 3 


Figura 7.4 Gráfica de f (1) en el ejemplo 6 
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SOLUCIÓN 


La gráfica de f(£) muestra que f(1) es continua en los intervalos (0, 1), (1, 2) y (2, 3]. Ade- 
más, en los puntos de discontinuidad, £ = 0, 1 y 2, la función tiene discontinuidades de salto, 
pues los límites laterales existen como números finitos. En particular, en £ = 1, el límite iz- 
quierdo es 1 y el límite derecho es 2. Por lo tanto £(t) es continua por partes en [0, 3]. m 


Observe que la función f(1) del ejemplo 4 es continua por partes en [0, co) pues es con- 
tinua por partes en todo intervalo finito de la forma [0, N ] con N > 0. En contraste, la fun- 
ción f(t) = 1/t no es continua por partes en ningún intervalo que contenga al origen, pues 
tiene un “salto infinito” en el origen (véase la figura 7.5). 


foO=1t 


Figura 7.5 Salto infinito en el origen 


Una función que es continua por partes en un intervalo finito es necesariamente integrable 
en ese intervalo. Sin embargo, la continuidad por partes en [0, 00) no basta para garantizar la 
existencia (como número finito) de la integral impropia en [0, 00); también debemos tomar en 
cuenta el crecimiento del integrando para f grande. A grandes rasgos, mostraremos que la 
transformada de Laplace de una función continua por partes existe, siempre que la función no 
crezca “más rápido que una exponencial”. 


EXPONENCIAL DE ORDEN o: 


Definición 3. Unaf(t) es de orden exponencial « si existen constantes positivas 


T y M tales que 
(4) IF(1l=<Me” , — paratodat=T . 
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Por ejemplo, f (1) = e” sen 21 es de orden exponencial Q, = 5, pues 
[e sen2i] = e”, 


y por lo tanto (4) se cumple con M =1 y T cualquier constante positiva. 

Usamos la frase f(1) es de orden exponencial para indicar que para algún valor de a, la 
función f(t) satisface las condiciones de la definición 3; es decir, f(t) no crece más rápido 
que una función de la forma Me”. La función e” no es de orden exponencial. Para ver esto, 
observe que 


para cualquier a. En consecuencia, e” crece más rápido que e” para cualquier elección de a. 

Las funciones que aparecen por lo general al resolver ecuaciones diferenciales linea- 
les con coeficientes constantes (por ejemplo, polinomios, exponenciales, senos y cosenos) 
son tanto continuas por partes como de orden exponencial. Como mostraremos a continua- 
ción, las transformadas de Laplace de tales funciones existen para valores suficientemente 
grandes de s. 


CONDICIONES PARA LA EXISTENCIA DE LA TRANSFORMADA 


Teorema 2. Sif(t) es continua por partes en [O, co) y de orden exponencial a, en- 
tonces £(f)(s) existe para s > a. 


Demostración. Debemos mostrar que la integral 


=x 
Feria 
0 
converge para s > Q.. Primero separamos esta integral en dos: 
T aa] 
(s) | ddr + | dd. 
0 T 


donde T se elige de modo que se cumpla la desigualdad (4). La primera integral en (5) existe 
porque f(£) y por tanto e” “f(£) son continuas por partes en el intervalo [0, 7] para cualquier 
s fija. Para ver que la segunda integral de (5) converge usamos el criterio de comparación 
para integrales impropias. 

Como f(+) es de orden exponencial ar, tenemos que para  = T 


LA] < Me”, 
y por tanto 
elo] =e IA] = Me 6%, 


para toda £ = T. Ahora, para s > Q.. 


Do . eo, —ls—a)T 
Me Wa =M| e 752" gr = il IRA. o. 
T T ES 


Como le “f(t)| < Me“ %! para t = T y la integral impropia de la función mayor converge 
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para s > Q%, el criterio de comparación muestra que la integral 


[ Ce “find 


T 


converge para s > Q.. Por último, como las dos integrales en (5) existen, la transformada de 
Laplace £(f)(s) existe paras > Q. M 


En la tabla 7.1 hemos enumerado las transformadas de Laplace de algunas de las funcio- 
nes elementales. El lector debe familiarizarse con ellas, pues aparecen con frecuencia en los 
problemas de ecuaciones diferenciales lineales con coeficientes constantes. Los datos de la 
tabla se pueden deducir de la definición de la transformada de Laplace. En los forros de este 
libro aparece una tabla más completa de transformadas. 


TABLA 7.1 BREVE TABLA DE TRANSFORMADAS 
DE LAPLACE 


FO Fis) = 5 f)(s) 

1 a , s>0 
$ 

1413 l 

e A s>a 

e 
! 

ñ, n=12 2 s>0 

gr 
b 

senbt a , s>0 
+ p 

cos bt a s>0 

i ssp? 
ep n= 1 2 E. 5 > a 
Pa rs ls = apt? 

dt b 

e*sen bt a, MA 
(s—aj +b 

e“cos bi 2 , $ >4 
Garra 


En los problemas 1 a 12, use la definición 1 para deter- A 4. te”. 
minar la transformada de Laplace de la función dada. 5. c08s2f . 6. cos bt, b constante. 


1.;. 2.8. 7. ecos 3t. 8. e “sen2f . 
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9. AN EN 0<1<2, 
ft, af. 
¿Jets MATE L; 
10: 0 do E 
e Dim, 
1. fe) 
O, TA Ót, 
e, DELE 
1.09 E 31, 


En los problemas 13 a 20, use la tabla de transformadas 
de Laplace y la linealidad de la transformada de Lapla- 
ce para determinar las siguientes transformadas. 


13. Ll6e 7% —- 9 +21 8). 
14, 215 - Y +60). 


15. Ll” — tel + eWcost). 

16. Ll? — 31 — 2e 'sen3r) . 
17. LleNsenór — FP + ed. 
18. Li —P—i+senV2r) . 
19, Litte* — elcos V 7H) ; 

20. Ple cos W3r— Pe Y]. 


En los problemas 21 a 28, determine si f(t) es continua, 
continua por partes, o ninguna de las dos en [0, 10) y bos- 
queje la gráfica de f(t). 


si 0=47, Os<fí<=1, 
E A DEE, 


o, dDer<2, 
t, 2=1=10. 


2 10=4 


l, D=sr<XZl, 
23. fl0=fr- 1, 121%<3, 
P-4, 3<1=10 
, Po 3a+2 
24. ft) = 
ia 
: P—i-20 
25. A = KK 
La 24 7+10 
26, A) = 1 
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fe, 011, 
A 1=1=2, 
l=r, 2<1=10. 
sen! 
, E iF0, 
28. f(0)=34 € 
HI, ¿=0 


29. ¿Cuáles de las siguientes funciones son de orden ex- 


ponencial? 

(a) É sent . (b) 100€*%” . 
(c) e” (d) tinr. 
(e) cosh(2?) . (£) > +1 


(g) sent?) + 4eS" . 
(1) expté/(1+ 1) 


(h) Ae + cosdr . 
G) sen(e”) + gon 


30. Para las transformadas F(s) de la tabla 7.1, ¿qué se 
puede decir acerca de lím, _, , F(s)? 

31. Gracias a la fórmula de Euler (página 168) y las pro- 
piedades algebraicas de los números complejos, va- 
rios de los datos de la tabla 7.1 se pueden deducir de 
una sola fórmula; a saber, 


(6) efecto) (s) = 


s—ar+ib 


s>d4 
isa + bp" 


(a) Calcule la integral en la definición de la trans- 
formada de Laplace de la página 351 con f(t) = 
ela+iDY para mostrar que 


EIA (s) = l 


A Ss >a4. 
s la + ib) 


(b) Deduzca (6) de la parte (a) mostrando que 
l _ sa +1 
s=la+ib) (sa +b? 
(c) Iguale las partes real e imaginaria de la fórmula 


(6) para deducir las dos últimas entradas de la 
tabla 7.1. 


32. Demuestre que para s > 0 fijo, tenemos 
Jim e "ssenbWN + bcosbN) =0 . 


33. Demuestre que si fes continua por partes en [a, b] y 
g es continua en [a, b], entonces el producto fg es 
continuo por partes en [a, b]. 
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"TT PROPIEDADES DE LA TRANSFORMADA DE LAPLACE 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


En la sección anterior definimos la transformada de Laplace de una función f(t) como 


HAM) = N ar. 


El uso de esta definición para obtener una expresión explícita para £(f) requiere la evalua- 
ción de la integral impropia, lo que con frecuencia es una tarea tediosa. Ya hemos visto que 
la propiedad de linealidad de la transformada nos puede ser de ayuda. En esta sección anali- 
zamos algunas propiedades adicionales de la transformada de Laplace que simplifican su 
cálculo. Estas nuevas propiedades nos permitirán usar la transformada de Laplace para resol- 
ver problemas con valores iniciales. 


Teorema 3. Si la transformada de Laplace L(f)(s) = F(s) existe para s > Ql, 
entonces 


DD. Retfi0Hs) = Fis — a) 


paras>a+a. 


Demostración. Simplemente calculamos 


PettoKs) = | ela 


10) 


o 
o 
=Flis-a). m 


El teorema 3 ilustra el efecto sobre la transformada de Laplace de la multiplicación de 
una función f(t) pore”. 


Determinar la transformada de Laplace de e” sen bt. 


En el ejemplo 3 de la sección 7.2 vimos que 


“[senbiís) = F(s) = A 


Así, por la propiedad de traslación de F(s), tenemos 


b 


Pletsenbrls) = F(s — a) = ee ar : 
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TRANSFORMADA DE LAPLACE DE LA DERIVADA 


Teorema 4. Sea f(t) continua en [0, 00) y £'(+) continua por partes en [ 0, 00), 
ambas de orden exponencial a. Entonces, paras> a, 


DD  ZSHS)=s 2 fis) —fÍ0) . 


Demostración. Como £(f') existe, podemos integrar por partes (con u = e ** y du = 
f'(Ddt) para obtener 


II 
oc 
8 
ma 
a 
DS 
=> 
S 
II 
Z— 
= 
—— 
= 
mn 
l 
E 
> 


3 LH) 


! 
= 
3 
——— 
7) 
| 
< 
PA 
E 
A 


1 


Jim e") — $60) + Fs) 


Para evaluar límy_0, e "A(N), observamos que como f(£) es de orden exponencial a,, existe 
una constante M tal que para N grande, 


le) E e "MeN = Me UTN | 
Por lo tanto, para s > a, 

Sl LS Ea 
de modo que 

US 
para s > a. La ecuación (3) se reduce a 


LY ARS HO) 


Podemos usar inducción para extender el último teorema a derivadas de orden superior 
de f (1). Por ejemplo, 
PAIN) = Fs) — FO) 
s[s SH) — £(0)1 =F0) , 


lo que se simplifica como 


PLUS) = Ll FHS) — sf(0) — F(0) . 


En general, obtenemos el siguiente resultado. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


TRANSFORMADA DE LAPLACE DE DERIVADAS EN ORDEN SUPERIOR 


Teorema 5. Sean f(1),f'(1), .... FU(£) continuas en [0, 00) y seaf (1) 
continua por partes en [0, 00), con todas estas funciones de orden exponencial a. 
Entonces, paras > Q, 


a LEA) ="2 0) 70) 0) — «++ — POMO). 


Los últimos dos teoremas arrojan cierta luz acerca del porqué la transformada de Lapla- 
ce es una herramienta tan útil para resolver problemas con valores iniciales. A grandes ras- 
gos, nos dicen que al usar la transformada de Laplace podemos reemplazar la “derivación 
con respecto de f” con la “multiplicación por s”, convirtiendo con ello una ecuación diferen- 
cial en una ecuación algebraica. Esta idea se explora en la sección 7.5. Por ahora, mostrare- 
mos la forma en que el teorema 4 puede ser útil para calcular una transformada de Laplace. 


Usar el teorema 4 y el hecho de que 


PAsen brK(s) = 


q. 


sp 


para determinar £(cos bt] . 


Seaf(t) = sen bt. Entonces F(0) = 0 y F'(t) = b cos bt. Al sustituir esto en la ecuación (2), 
tenemos 


PF) = SHO FO) , 
£(b COS brb(s) = s¿P( sen brHs) 0, 


'b 
Picos bs) = Ñ 
bLA cos brMs) E 
Al dividir entre b tenemos 
L[cos bri(s) = 2 . MU 


Demostrar la siguiente identidad para funciones continuas f(+) (suponiendo que la transfor- 
mada existe): 


a [amo 200. 


Usar esta identidad para verificar la solución del ejemplo 2. 


Definimos la función g(t) mediante la integral 


Observe que g(0) = 0 y g(1) = f(t). Así, si aplicamos el teorema 4 a g(1) [en vez de f(1)), 
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la ecuación (2) de la página 361 se lee 


ANO el [Anar pt) 0. 


0 


que es equivalente a la ecuación (5). 
Ahora, como 


P 
sen bt = | bcosbrdr, 
D 


la ecuación (5) predice que 


SPlsen brHs) = lo cos bis) = Pg lcos br (s). 


a 
Esta identidad es válida para las transformadas del ejemplo 2. m 
Otra cuestión surge en relación con la transformada de Laplace. Si F(s) es la transfor- 


mada de Laplace de f(1), ¿es F'(s) una transformada de Laplace de alguna función de 1? La 
respuesta es afirmativa: 


Fs) = Li —F(0Hs) . 


En realidad tenemos el siguiente resultado más general. 


DERIVADAS DE LA TRANSFORMADA DE LAPLACE 


Teorema 6. SeaF(s) = £(fi(s) y suponga que f(1) es continua por partes en 
[0, co) y de orden exponencial a. Entonces para s > al, 


o Aro = ar do. 


Demostración. Considere la identidad 


FE a [A 
LO eros. 


Debido a la hipótesis sobre (1), podemos aplicar un teorema de cálculo avanzado (a veces lla- 
mado regla de Leibniz) para intercambiar el orden de integración y derivación: 


dF e q 
O 


[Cepas = OMS) - 


o 


Lo = DO 


El resultado general (6) se sigue al aplicar inducción sobre n. M 
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Una consecuencia del teorema anterior es que si (1) es continua por partes y de orden 
exponencial, entonces su transformada F(s) tiene derivadas de todos los órdenes. 


EJEMPLO 4 Determinar £(t sen bt). 


SOLUCIÓN —Yasabemos que 


[sen btj(s) = Fs) = 


4 po" 


Al derivar F(s) obtenemos 


dF 5) a, —2bxy 
ds (5 + 3?" 


Por tanto, al usar la fórmula (6), tenemos 


<P [1 sen bbs) == 9) Es 


Para una mejor referencia, en la tabla 7.2 enumeramos algunas de las propiedades bási- 
cas de la transformada de Laplace deducidas hasta ahora. 


TABLA 7.2 PROPIEDADES DE LAS TRANSFORMADAS 
DE LAPLACE 


Lp+ ej = 21) + lg. 

Picfh = eP[f) — para cualquier constante c. 

Herfid Hs) = £[FKs — a) . 

LPS = L£LL)]s) — HO) . 

E IUHs) = *ELIMS) — (0) —F(0) . 

2 rrVs) = "27 Hs) —s"1p(0) — ty LO) — + — PO M0) 


AYOS = IE (EN) . 


EJERCICIOS | /2) 


En los problemas 1 a 20, determine la transformada de 3 

Laplace de la función dada usando la tabla 7.1 y las pro- 

piedades de la transformada dadas en la tabla 7.2. [Su- 5 

gerencia: En los problemas 12 a 20, use una identidad 7 (1. 8. (1+e7?. 
trigonométrica adecuada]. 9 


e Tcos3r+e%—1. 4. 34 -22+1. 
.2Pe *—t+cosdt . 6. e sen2t+ e. 


. e “tsen2t. 10. te"cos 5t . 


1. 4 +elsen?2f . 2. 34—-e?. 11. cosh bf . 12. sen 31 cos 3f . 


13. 
15. 
17. 


19. 


21. 


22. 


23. 


24. 


25. 


26. 


27. 


28. 


Sección 7.3 


sen? ft. 14. e"sen?t . 

cos f. 16. 1sen?t. 

sen 21 sen 51 . 18. cos ntcos mí , 
mán. 

cos nt sen mí , 20. f sen 21 sen 5t . 

máén. 


Dado que £L(cos btj(s) = s/(s? + b?), use la pro- 

piedad de traslación para calcular £(e“cos bt). 

Partiendo de la transformada £(1)(s) = 1/s, use la 

fórmula (6) para las derivadas de la transformada de 

Laplace y muestre que £(1")(s) = n!/s*!, 

Use el teorema 4 para mostrar que la entrada 31 es 

consecuencia de la entrada 30 en la tabla de transfor- 

madas de Laplace de los forros de este texto. 

Muestre que Lfe“1")(s) = n!/(s — a)"*! de dos 

maneras: 

(a) Use la propiedad de traslación para F(s). 

(b) Use la fórmula (6) para las derivadas de la trans- 
formada de Laplace. 


Use la fórmula (6) como ayuda para determinar 
(a) £[i cos br) . (b) £lricos br| . 


Sea f(t) continua por partes en [0, 00) y de orden ex- 
ponencial. 


(a) Muestre que existen constantes K y (tales que 


O) | <= Ke"! para todat=0. 


(b) Use la definición de la transformada y estime la 
integral con la ayuda de la parte (a) para demos- 
trar que 


lúm ENS) 0. 


Sea f(t) continua por partes en [0, oo), de orden ex- 
ponencial a. y suponga que lím, ,y+ [f(1)/t] existe. 
Muestre que 


«ojo [o 


donde F(s) = L(fH(s). [Sugerencia: Muestre pri- 
mero que -—L(f(1)/1)(s) = —F(s) y luego use el 


Ss 


resultado del problema 26]. 


(uj da. 


Verifique la identidad del problema 27 para las si- 
guientes funciones. (Use la tabla de transformadas de 
Laplace en los forros). 


(a) fi =P. by f=éP, 


Propiedades de la transformada de Laplace 


29. 


30. 


31. 


365 


La función de transferencia de un sistema lineal se 
define como el cociente de la transformada de Lapla- 
ce de la función de salida y(t) entre la transformada 
de Laplace de la función de entrada g(1), cuando to- 
das las condiciones iniciales se anulan. Si un sistema 
lineal queda descrito mediante la ecuación diferencial 
y (0) +6y (1) + 100) =8(0) , 1>0, 
use la propiedad de linealidad de la transformada 
de Laplace y el teorema 5 acerca de la transformada de 
Laplace de derivadas de orden superior para deter- 
minar la función de transferencia H(s) = Y(s)/G(s) 
para este sistema. 


Determine la función de transferencia, definida en el 
problema 29, para el sistema lineal descrito por 


YO) FS (0) +60) =8(0) , 1>0. 
Traslación en f.. Muestre que para c > 0, la fun- 
ción trasladada 


(0 ie A OIC, 
ld 

ESA), est 

tiene transformada de Laplace 


Ligr(s) = e Ls) 


En los problemas 32 a 35, sea g(t) la traslación de la 
función dada f(t) hacia la derecha en c unidades. Bos- 
queje F(t) y g(t) y determine L[g(t))(s). (Véase el pro- 


blema 31). 

32. f()=1. == 
33. f(0) =1. e=1. 
34. fl) =sent, e=*mr. 
35. f(1) =senf, c= Tf. 


36. 


37. 


38. 


Use la ecuación (5) para deducir la fórmula 
Ls) = n!/s"*l. [Sugerencia: Comience con 
L(1)(s) y use inducción]. 
Teorema del valor inicial. 


DANS | 0D) 50) 


para ver que para cualquier función £(t) cuya deriva- 
da sea continua por partes y de orden exponencial en 
[0, 00), 

FO) = lím (fs) . 
Verifique el teorema del valor inicial (problema 37) 


para las siguientes funciones. (Use la tabla de trans- 
formadas de Laplace en los forros). 


(a) 1. (be. (0) e.  (d) cost. 
(e) sentí. (1)é.  (g)tcost. 


Aplique la relación 
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“FA” TRANSFORMADAS INVERSAS DE LAPLACE 


En la sección 7.2 definimos la transformada de Laplace como un operador integral que aso- 
cia a cada función f(t) una función F(s). En esta sección consideramos el problema de hallar 
la función £(t) cuando tenemos la transformada F(s). Es decir, buscamos una transforma- 
ción inversa para la transformada de Laplace. 

Para ver la utilidad de tal inversa, consideremos el problema con valores iniciales 


(1) Yoy=-=.; y0)=0, y (0)=1. 


Si calculamos la transformada de ambos lados de la ecuación (1) y usamos la propiedad 
de linealidad de la transformada, tenemos 


Lly"Yo) — (5) = 5. 


donde Y(s) := £(y)(s). Conocemos los valores iniciales de la solución y(t), de modo que 
podemos usar el teorema 5 de la página 362, acerca de la transformada de Laplace de las de- 
rivadas de orden superior para expresar 


Ly" Hs) = Fs) — sy(0) — y (0) = s*Fís)- 1. 


Al sustituir esto en vez de £(y”) (5) tenemos 


sY(s) — 1 -— Yls) = e . 


Resolvemos esta ecuación algebraica para Y (s): 


l 
pS (5) 
e si 1 1 


Ys) = == ==. 
(3) | (8-1) $ 


Recordemos ahora que £(1)(s) = 1/s? y como Y(s) = L[y](s), tenemos 


PlyHs) = 1/5 = Llrbs) . 


Por tanto, parece razonable concluir que y(t) = tes la solución del problema con valores ini- 
ciales (1). ¡Podemos verificar esto rápidamente! 

Observe que en el procedimiento anterior, un paso crucial consiste en determinar y(1) a 
partir de su transformada de Laplace Y(s) = 1/s?. Como hemos observado, y(t) = tes tal 
función, pero no es la única función cuya transformada de Laplace es 1/s?. Por ejemplo, la 
transformada de 


is IÓ, 
tp) := 
glo) lo 1=6 


también es 1/s?. Esto se debe a que la transformada es una integral, y la integral no es afectada 
por el cambio de los valores de una función en puntos aislados. La diferencia significativa entre 
y(1) y g(t), en lo que a nosotros respecta, es que y(1) es continua en [0, 00), mientras que g(1) 
no lo es. Naturalmente, preferimos trabajar con funciones continuas, pues las soluciones de 
ecuaciones diferenciales son continuas. Por fortuna, se puede mostrar que si dos funciones dife- 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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rentes tienen la misma transformada de Laplace, a lo más una de ellas puede ser continua. 
Con esto en mente damos la siguiente definición. 


TRANSFORMADA INVERSA DE LAPLACE 


Definición 4. Dada una función F(s), si existe una función f (1) que sea continua 
en [0, 00) y satisfaga 


(2) HANR=F, 


entonces decimos que f(1) es la transformada inversa de Laplace de F(s) y utili- 
zamos la notación f= L£ UF). 


Si cada función f (1) que satisfaga (2) es discontinua (y por tanto no es solución de una 
ecuación diferencial), se podría elegir cualquiera de ellas como la transformada inversa; la 
distinción entre ellas no tiene trascendencia física. [De hecho, dos funciones continuas por 
partes que satisfagan (2) sólo pueden diferir en sus puntos de discontinuidad]. 

Naturalmente, las tablas de transformadas de Laplace serán de gran ayuda para determi- 
nar la transformada inversa de Laplace de una función dada F(s). 


Determinar £” UF), donde 


a ' 
a S. O FP= 2 a o n= > 


Para calcular £”*(F) consultamos la tabla de transformadas de Laplace de la página 358. 
112 112! 
alo a lo. 
E 3 E 3 
al po = 20 = sonar. 
(b) rd O 


(e) 2 = £ dao = ecos 21. 


En la parte (c) usamos la técnica de completar el cuadrado para reescribir el denominador en 
una forma fácil de ubicar en la tabla. m 


En la práctica, no siempre encontramos una transformada F(s) que corresponda exacta- 
mente a una entrada de la segunda columna de la tabla de transformadas de Laplace. Para 
funciones F(s) más complejas, usamos propiedades de £”!, así como antes usamos propie- 
dades de £. Una de tales herramientas es la linealidad de la transformada inversa de Laplace, 
propiedad que se hereda de la linealidad del operador £. 


TEste resultado y otras propiedades de la transformada de Laplace y de su inversa se pueden consultar en Operatio- 
nal Mathematics, 3a. edición, por R. V. Churchill (McGraw-Hill, Nueva York, 1972). 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


LINEALIDAD DE LA TRANSFORMADA INVERSA 


Teorema 7. Suponga que £7 UF), L£7 UF) y L£7UE,) existen y son continuas 
en [0, 00) y sea c cualquier constante. Entonces 

(3) EME ELSE UE) EZ MEL, 

(4) PM = AF. 


La demostración del teorema 7 se bosqueja en el problema 37. Hlustraremos la utilidad 
de este teorema en el siguiente ejemplo. 


e 5 Ós 3 
a s=6 s$+9 257 4+85+10 


Primero usamos la propiedad de linealidad. Así, 


srl A A ) 

s=6 se +9 2s +4s+5) 
E sal ) nn 69 MICA .) + le 
s-6 n+y 2 a+ 5) ' 


Al consultar la tabla de transformadas de Laplace, vemos que 


ay 1 ll ra - 3 
£ (Jo e y É£ apo cos 31. 


Esto nos proporciona los dos primeros términos. Para determinar £”*(1/ (s? + ds + 5)), 
completamos el cuadrado del denominador para obtener s? + 4s + 5 = (s +2)? + 1. Ahora 
reconocemos en las tablas que 


a l za 
L. da a 0 =e “sent. 


Por tanto, 


=4 


senf.m 


End a a ad a Mo) = se — 6005 3193 
s=6 s+% 2+85s+10 


Determinar E 
+ 


El término (s + 2)* en el denominador sugiere que trabajemos con la fórmula 


En este caso tenemos a = —2 y n = 3, de modo que £7(6/(s + 2)*) (+) = e %£. Al usar la 
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propiedad de linealidad, tenemos 


ta po ñ nt 35jo o 


pe 3s +2 
EJEMPLO 4 Determinar “£ q] 2 E 
s + 2s +10 


SOLUCIÓN Al completar el cuadrado, podemos escribir el denominador como 


+24 10=54254+14+09=(94+ 143. 


La forma de F(s) sugiere usar una o ambas fórmulas 


sl z — 10 = eos bt, 


s — aj + b? 
gal e 310 = ese br . 
sa. + bp 
En este caso, a = —1 y b= 3. El siguiente paso es expresar 
35 +2 _ s+1 3 


(5) 


= + B — 
+2: +10 (s + 19 +32 (s + 19 +3 


donde A, B son constantes por determinar. Al multiplicar ambos lados de (5) por s? + 2s + 
10 tenemos 


3 +2=Al[s+ 1) + 3B=As + (4 + 3B), 


que es una identidad entre dos polinomios en s. Al igualar los coeficientes de los términos seme- 
jantes, obtenemos 


A=3, A+3B=2, 


de modo que A = 3 y B = —1/3. Por último, (5) y la propiedad de linealidad implican que 


= decos 3 — Zee Y .m 


Si usted tuviera la opción de encontrar la transformada inversa de Laplace de 


(s) = 75% + 105 — 1 
á S+3-s5s-3 


o de 
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EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 


¿cuál elegiría? Sin duda, F>(s) es la más sencilla. En realidad, las dos funciones F¡(s) y 
Fo(s) son idénticas, lo que puede verificarse combinando las fracciones que forman a F,(s). 
Así, si nos enfrentamos al problema de calcular <£7! de una función racional como F 1(5), pri- 
mero la expresamos, como en el caso de F>(s), mediante una suma de fracciones racionales 
sencillas. Esto se logra mediante el método de fracciones parciales. 

Revisaremos brevemente este método. Recuerde del cálculo que una función racional de 
la forma P(s)/0(s), donde P(s) y O(s) son polinomios donde el grado de P es menor que el 
grado de O, tiene un desarrollo en fracciones parciales cuya forma se basa en los factores li- 
neales y cuadráticos de O(s). (Supondremos que los coeficientes de los polinomios son nú- 
meros reales). Debemos considerar tres casos: 


1. Factores lineales no repetidos. 
2. Factores lineales repetidos. 


3. Factores cuadráticos. 


1. Factores lineales no repetidos 
Si O(s) se puede factorizar como un producto de factores lineales distintos, 
Dls)= [s = els = 12) "(5 15), 


donde los r; son números reales distintos entre sí, entonces el desarrollo en fracciones parcia- 
les tiene la forma 


P(s) Aj Áz A 
A + +o.. + ee , 
QÍs) s—ri s—r, SF 
donde las A; son números reales. Hay varias formas de determinar las constantes Aj, ..., Ap. 


En el siguiente ejemplo demostramos de estos métodos. 


Determinar £7*(F ), donde 


mm 7s—1 
hs) = (s + 1D + 2) — 3) 


Primero hallamos la descomposición en fracciones parciales de F(s). El denominador cons- 
ta de tres factores lineales distintos, de modo que el desarrollo tiene la forma 


15d A B € 
6 = + as ] 
0 (s+ Dis +2 (8-3) s+1 5s+2 y$-3 


donde A, B y C son números reales por determinar. 

Un procedimiento que sirve para todos los desarrollos en fracciones parciales consiste 
en multiplicar primero la ecuación del desarrollo por el denominador de la función racional 
dada. Esto nos proporciona dos polinomios idénticos. Al igualar los coeficientes de s' tene- 
mos un sistema de ecuaciones lineales que podemos resolver para determinar las constantes 
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incógnitas. En este ejemplo, multiplicamos (6) por (s + 1)(s + 2)(s — 3) y vemos que 
(7) 7s= 1=Als + 2)[s — 3) + Bls + 1)ís — 3) + Cls + Mis +2) * 
que se reduce a 
Ts-1=(A+B+C)js + (—A — 2B + 30)5 + (—64 — 3B + 20). 
Al igualar los coeficientes de s?, s y 1 tenemos el sistema de ecuaciones lineales 


A+ B+C=0, 
AABT, 
64 =IB+2C= 1, 


Al resolver este sistema, A =2,B = —3 y C = 1. Por lo tanto, 


ds = 1 2 3 E 1 


15) (s + De + 2is -3) Cub PL a 


Otro método para determinar las constantes A, B y C de (7) consiste en elegir tres valo- 
res para s y sustituirlos en (7) para obtener tres ecuaciones lineales en las tres incógnitas. Si 
somos cuidadosos al elegir los valores para s, el sistema se puede resolver fácilmente. En es- 


te caso, es claro que la ecuación (7) se simplifica sis = —1,—2 0 3. Si hacemos s = —1, 
-7-1=A(DÍ-4) + B(0) + C(0) , 
—=8= A. 


Por lo que A = 2; al hacer s = —2, 


14 — 1=AÍ0) + BÍ-1)-5) + C(0) , 
=15=5B, 
y B = —3. Por último, si s = 3, vemos que C = 1. En el caso de factores lineales no repeti- 
dos, este método es más sencillo. 


Ya que tenemos el desarrollo en fracciones parciales (8), usamos la linealidad para 
calcular 


TEn rigor, obtuvimos la ecuación (7) para s distinta de —1, —2 y 3, pero por continuidad vale también para estos 
valores. 
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EJEMPLO 6 


SOLUCIÓN 


2. Factores lineales repetidos 


Sea s — r un factor de O(s) y supongamos que (s — r)” es la máxima potencia de s — r que 
divide a O(s). Entonces la parte del desarrollo en fracciones parciales de P(s)/Q(s) corres- 
pondiente al término (s — r)” es 


As Áz 
+53 + ..» + ———— 
sr (s-5) (sr5 


donde los A; son números reales. 
$ +95 +2 ) 
(s —- DAs + DÍ) 


Como s — 1 es un factor lineal repetido con multiplicidad dos y s + 3 es un factor lineal no 
repetido, el desarrollo en fracciones parciales asume la forma 


Determinar £7! ( 


s+9+2 _ A de B dy C 


is Ds +3) 5-1 (s-1P s.+3 


Primero multiplicamos ambos lados por (s — 1)?(s + 3) para obtener 
(9) $ +05+2=Als — Dis + 3) + Bls +3) + Cl(s— 1). 


Luego observamos que si s = 1 (os = —3), dos términos del lado derecho de (9) se anulan, 
quedando una ecuación lineal en términos de B (o C). Al hacer s = 1 en (9), tenemos 


1+9+2=A[(0)+4B+C(0), 
12 =4B, 
y B = 3. De manera análoga, sis = —3 en (9), 


9-27+2=AÍ0) + B(0) + 16€ 
-16= 16€ , 


Así, C = —1. Por último, para hallar A, elegimos un valor distinto para s, digamos s = 0, 
Como B =3 y C = —1, al hacer s = 0 en (9) se llega a 
2= JA + 3BHC=-3JA +91 


y A = 2. Por tanto, 


$ +09+2 a 3 1 
10 E A A 
c10) (s- Ds+3) s-1 (G6-1% 5+3 


También podríamos determinar a las constantes A, B y C escribiendo la ecuación (9) en 
la forma 


5 +95+2= (4 + Cl? + (24 + B- 20)s + (-3A + 3B+C). 


Luego, al igualar los coeficientes correspondientes de s?, s y 1 y resolver el sistema resultan- 
te, de nuevo tenemos que A =2,B=3yC=-—l1. 
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Una vez obtenido el desarrollo en fracciones parciales (10) para la función racional da- 
da, podemos determinar su transformada inversa de Laplace: 


O Ñ 2 il ls . Pos + $0 


S O + eo 


TT A | 


3. Factores cuadráticos 


Sea (s — a)? + f? un factor cuadrático de O(s) que no se pueda reducir a factores lineales 
con coeficientes reales. Supongamos que m es la máxima potencia de (s — a)? + B? que di- 
vide a O(s). Entonces la parte del desarrollo en fracciones parciales correspondiente a (s — 
a)? + Pes 


Cis+D, Ñ Css + Da al Cs + Do 
(0 pg" [sar + al [(s — a? + gi" 


Como vimos en el ejemplo 4, es más conveniente expresar C;s + D; en la forma A/(s — a) + 
BB, al tratar de calcular las transformadas de Laplace. Así, escribiremos esta parte del desa- 
rrollo en fracciones parciales en la forma equivalente 


Ajís — a) + BB, Ads — a) + BBz a q Anís — 2) + BBn 
(Ís - a + B? [ís ar + gr ls a+ pr" . 
] ÑÑ 25? + 10s ) 
EJEMPLO 7 Determinar “£ 3 y 
(s* = 25 +5)(s +1) 


SOLUCIÓN Primero observamos que el factor cuadrático s? — 2s + 5 es irreducible (verifique el signo 
del discriminante en la fórmula cuadrática). Luego escribimos este factor en la forma (s — 
0)? + B? completando el cuadrado: 


$e-2+5=(s-1P +2. 


Como s? — 25 + 5 y s + 1 son factores no repetidos, el desarrollo en fracciones parciales tie- 
ne la forma 


25? + 10s Als — 1)+2B C 


ls —2s + Ss +1) (s- 142% 0 5+10 


Al multiplicar ambos lados por el común denominador, obtenemos 


(1D. 25 +10s = [4(s — 1) + 2B][s + 1) + Cls*— 25 + 5). 
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En la ecuación (11), hacemos s = —1, 1 y 0. En el primer caso, 
2 - 10=[a4(-2) + 2B](0) + C(8) , 
=B=8C , 
y C=—1.Sis= len (11), obtenemos 
2 + 10= [A(0) + 2B](2) + Cl4) , 


y como C = —1, esta última ecuación se convierte en 12 = 4B — 4, de modo que B = 4. Por 
último, hacemos s = 0 en (11) y usamos C = —1 y B = 4 para obtener 


0 = A(—-1) + 2B](1) + C(5) , 
0=-A+8-3, 
A=3. 


ComoA=3,B=4yC=-—1l, 


25? + 105 3(s — 1) + 2(4) 1 


(2-2 +53ls+ 1D) (s-1P+2  s+1' 


Con este desarrollo en fracciones parciales podemos calcular de inmediato la transfor- 
mada inversa de Laplace: 


a 29? + 105 A a E Jo 


s— 25 + 5)ls +1 (s-D+2? s+1 


— e =P E 30 


+ a ad 


= Felcos Y + 4elsenldie". 


En la sección 7.7 analizaremos otro método (que implica las convoluciones) para calcu- 
lar transformadas inversas que no requiere descomposiciones en fracciones parciales. Ade- 
más, el método de convolución es conveniente en el caso de una función racional con un 
factor cuadrático en el denominador. Los problemas 33-36 y 38-43 describen otras herra- 
mientas útiles. 


En los problemas 1 a 10, determine la transformada in- 1 3 
er 7 ds 0 one 
versa de Laplace de la función dada. CENT" (Os +5y 
1. —*— 2 ——. dd de EN 
(s = 1) s +4 Ú s +45 13 8 e 
+ ñl - - 
3. sl PU l 3s =15 sá sl 
ss +25+10 +9 25 — 4s +10 a 
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En los problemas 11 a 20, determine el desarrollo en frac- 
ciones parciales para la función racional dada. 


eE a = == 
ME a E 
ls — Dís + 2)(s + 5) ls + Ds - 2) 
13 25 —- 392 
oo sls+1Y 
89% - Ss +9 
14. - -- ; 
is + 1)ís? — 35 + 2) 
A 2 
; e e = 
is + Dís 2s +5) s + 23? + 9) 
3s +5 357 + 55 +3 
17. —*—— . 18 == 
ss + 5 — 6) + 
19 l 5 


ESE 


En los problemas 21 a 30, determine L£7 UF) . 


65? — 138 +2 
21. E) = 
6) sís — 1ís — 6) 
s+11 
22. Fs) = 2 
0 DG +3) 
q + 345 P53 
23. F(s) = A, 
5 (E 
75? — 41s + 84 
24. Fls) = - 
6) (s — D(? — 45 + 13) 
75 + 235 + 30 
25. El = —=KKáKáKÁ 
(5) (s 27 + 2s +5) 
3_ Ls : 
2. Fs) = 78 E 3546 
ss — 2) 
5 
2 ll ae - 
27. "Fls) — 4F (5) a 
Ya 
28 Fl) +sFl) 6) ES. 
so +3 
105% + 12s + 14 
29, sF(9) + 245) = 2 
+P Ls) (s) $242 
, 25 +5 
30. sE (s) — Fls) = —— . 
SAS e ed 


31. Determine la transformada de Laplace de cada una de 
las siguientes funciones: 


a E O, L=2, 
año o 
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da i=l, 
(bj) A()=$2,  1=6, 
b, tF10. 


lo) file) =1 


¿Cuál de las funciones anteriores es la transformada 
inversa de Laplace de 1/s5?? 

32. Determine la transformada de Laplace de cada una de 
las siguientes funciones: 


| CN 
aL LA 
e, 145,38, 
M40=46,  1=5, 
0, 1=8. 


(0) Al) =e. 
¿Cuál de las funciones anteriores es la transformada 
inversa de Laplace de 1/(s — 1)? 


El teorema 6 de la sección 7.3 se puede expresar en tér- 
minos de la transformada inversa de Laplace como 


PEO = 070, 


donde f = £7 UF). Use esta ecuación en los problemas 
33 a 36 para calcular LE). 


33. F(s) = ln (2) 34 FS =1m LA 


2 
> a 2) 36. F(s) = arctaní1/s) . 


35. Fls) = ln ( 


37. Demuestre el teorema 7 relativo a la linealidad de la 
transformada inversa. [Sugerencia: Muestre que el 
lado derecho de la ecuación (3) es una función conti- 
nua en [O0, 00) cuya transformada de Laplace es 
Fi(s) + Frs)]. 

38. Cálculo del residuo. Sea P(s)/Q(s) una función 
racional, donde el grado de P es menor que el grado 
de O, y suponga que s — r es un factor lineal no repe- 
tido de O(s). Demuestre que la parte del desarrollo en 
fracciones parciales de P(s)/Q(s) correspondiente a 
s— res 
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39. 


40. 
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donde A (el residuo) está dado por la fórmula 
(s — r)Ps) 
Qís) 
Use la fórmula para el cálculo del residuo deducida 


en el problema 38 para hallar rápidamente el desa- 
rrollo en fracciones parciales de 


o 2s +1 
a sis = Dis +2) 


A = lím 


sE 


Fórmula de desarrollo de Heaviside.? Sean P(s) 
y O(s) polinomios tales que el grado de P(s) es me- 
nor que el grado de O(s). Sea 


42. 


Residuos complejos. Sea P(s)/Q(s) una función 
racional tal que el grado de P es menor que el grado 
de O y suponga que (s — 01)? + B? es un factor cua- 
drático no repetido de O. (Es decir, (Y + ¡B son ceros 
complejos conjugados de O). Demuestre que la parte 
del desarrollo en fracciones parciales de P(s)/Q(s) 
correspondiente a (s — 01) + B? es 


Als — a) + BB 
apar 


donde el residuo complejo BB + ¡BA está dado por 
la fórmula 


== enla Alp, [(s — a? + p?1P(s) 
donde los r, son números reales distintos. Muestre BB + ¡PA = mn, Qís) E 
que 
ASP  Plr) (Así, podemos determinar B y A extrayendo las 
E a e ri dl partes real e imaginaria del límite y dividiéndolas 
Q 2 0 lr) entre 6). 
41. Use la fórmula de desarrollo de Heaviside deducida 43, Use las fórmulas del residuo deducidas en los pro- 


en el problema 40 para determinar la transformada 
inversa de Laplace de 


35? — 165 + 5 
ls + Ds — 35 —- 2) 


Fls) = 


blemas 38 y 42 para determinar el desarrollo en frac- 
ciones parciales de 

6s* + 28 
(e = 25 + 5)s + 2) : 


Fis) = 


"FIS SOLUCIÓN DE PROBLEMAS CON VALORES INICIALES 


Nuestro objetivo es mostrar la forma de usar las transformadas de Laplace para resolver pro- 
blemas con valores iniciales para ecuaciones diferenciales lineales. Recuerde que ya hemos 
estudiado formas de resolver estos problemas en el capítulo 4. Estos métodos anteriores re- 
quieren hallar primero una solución general de la ecuación diferencial y luego usar las con- 
diciones iniciales para determinar la solución deseada. Como veremos, el método de trans- 
formadas de Laplace conduce a la solución del problema con valores iniciales sin hallar 
primero una solución general. 

Debemos destacar otras ventajas del método de la transformada. Por ejemplo, la técni- 
ca puede manejar fácilmente ecuaciones con funciones de forzamiento que tienen disconti- 
nuidades de salto, como se muestra en la sección 7.1. Además, el método se puede usar pa- 
ra ciertas ecuaciones diferenciales lineales con coeficientes variables, una clase particular 
de ecuaciones integrales, sistemas de ecuaciones diferenciales y ecuaciones diferenciales 
parciales. 


“Nota histórica: Esta fórmula jugó un papel importante en la “solución operacional” de las ecuaciones diferenciales 
ordinarias desarrollada por Oliver Heaviside en la década de 1890. 
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MÉTODOS DE TRANSFORMADAS DE LAPLACE 


Para resolver un problema con valores iniciales: 


(a) Considere la transformada de Laplace de ambos lados de la ecuación. 

(b) Use las propiedades de la transformada de Laplace y las condiciones iniciales 
para obtener una ecuación para la transformada de Laplace de la solución y 
luego despeje la transformada en esta ecuación. 

(c) Determine la transformada inversa de Laplace de la solución, buscándola en 
una tabla o usando un método adecuado (como fracciones parciales) junto con 
la tabla. 


En el paso (a) estamos suponiendo tácitamente que la solución es continua por partes en 
[0, co) y de orden exponencial. Una vez obtenida la transformada inversa de Laplace en el 
paso (c), podemos verificar si se cumplen tales suposiciones. 


EJEMPLO 1 Resolver el problema con valores iniciales 
(1) y” -2y + 5y=-8e*; y(0)=2, y(0=12. 


SOLUCIÓN La ecuación diferencial en (1) es una identidad entre dos funciones de ?. Por lo tanto, vale la 
igualdad entre las transformadas de Laplace de estas funciones: 


Py" — 2y + Sy] = £[-Be*) . 


Usamos la propiedad de linealidad de £ y la transformada recién calculada para la función 
exponencial para escribir 


(D. LEyHs - 2Hy ls) + Sy pls) == ee 


Sea Y(s) := £[yJ(s). Usamos las fórmulas para la transformada de Laplace de deriva- 
das de orden superior (véase la sección 7.3) y las condiciones iniciales en (1), para escribir 


Lly Hs) = sY(s) — y(0) = sY(s) — 
£ly" Hs) = s*Y(s) — sy(0) — y'(0) = O -= 25-12. 


Al sustituir estas expresiones en (2) y despejar Y(s) tenemos 


—8 
[s?Y(s) — 25 — 12] — 2[sr(s) - 2] + 5Y(s) = Uv 
Ez y 3 
A A 
2_ y 257 + 10s 
(s* 25 +5]Ms] = 
25? + 105 


Alis (s* — 25 + Sis + 1) 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Ahora debemos calcular la transformada inversa de la función racional Y(s); hicimos 
esto en el ejemplo 7 de la sección 7.4, usando un desarrollo en fracciones parciales: 


(3) yl) = 3elcos 21 + deisendi=e ', 
que es la solución del problema con valores iniciales (1). m 


Como rápida verificación de sus cálculos, el lector puede revisar si la solución calculada 
satisface las condiciones iniciales dadas. 

Es probable que el lector cuestione el uso del método de transformadas de Laplace para 
resolver un problema con valores iniciales que es fácil de hacer mediante los métodos del ca- 
pítulo 4. El objetivo de los primeros ejemplos de esta sección es familiarizar al lector con el 
procedimiento, pero en el ejemplo 4 y en secciones posteriores veremos que el método es 
aplicable a problemas que no pueden manejarse fácilmente mediante las técnicas de capítu- 
los anteriores. 


Resolver el problema con valores iniciales 
(4) y" + dy — 5y=¿el; Y0=1, y(0=0. 


Sea Y(s) := £L([yY(s). Al calcular la transformada de Laplace de ambos lados de la ecuación 
diferencial en (4), tenemos 


ECO: 3 0 
(+= 1$ 


Usamos las condiciones iniciales para expresar £(y")(s) y £([y")(s) en términos de Y(s). 
Es decir, 


Hly bs) = sY(s) — y(0) = sYÍs) — 
ely" Ms) s)=s* Ys) — syl0) e =$ 275) 


o Lys + az Jl — 515) > 


Sustituimos de nuevo en (5) y despejamos Y(s): 


o a E 
[s*Y(s) — s] + 4[sY (5) — 1] — sr(s) ls 1P 
ras rt) 199 Ls 
5 +2-75+5 
ls - 1P 
IA nl 
Y(s) = ls + 5ls — 1P 


(s + Sis — D)F(s) = 


El desarrollo en fracciones parciales para Y(s) tiene la forma 


9 +2 75 + 3S_ A B C D 
6 e He -+ A + pr + Az, 
sl (s + 5)s — 1P NETAS E IN 


Al calcular los denominadores, vemos en última instancia que A = 35/216, B = 181/216, 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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C = —-1/36 y D = 1/6. Al sustituir estos valores en (6) tenemos 


35 (1 18161 ! 1 Lp_2 
Ys) = sk m3 ) “216 G - ,) 36 l A 7) Ñ Sl - >) 


donde hemos escrito D = 1/6 = (1/12)2 para facilitar el último paso, el cálculo de la trans- 
formada inversa. De las tablas, tenemos que 


DD ; 2 
Do AD age tag 7 ger ge 


es la solución del problema con valores iniciales (4). m 


Resolver el problema con valores iniciales 
(8) w"(1) — 2w'(1) + Sw(0) =-8eT"*;  wmr)=2,  w(r)=12. 
Para usar el método de transformadas de Laplace, primero movemos las condiciones inicia- 
les a 1 = 0, haciendo y(t) := w(t + 75); entonces, 
rio=wl+ wm. y (0 =w"(1+ %m). 
Al reemplazar £ por £ + z7ren la ecuación diferencial en (8), tenemos 
(9) wlet mr) — 2wle+ 0) + 5w(1+ m)= -8e 07) = 807", 
Al hacer y(t) = w(t + 75) en (9), el problema con valores iniciales en (8) se convierte en 
y (0) -2y (0 + Sy) =-8e *;  y(0=2,  y(0)=12. 


Ahora podemos aplicar el método de transformada de Laplace, pues las condiciones iniciales 
están ahora en el origen. En realidad, ya seguimos este procedimiento en el ejemplo 1, donde 
hallamos que 


0 vit) = Jelcos 21 + delsen2t= e". 


Como w(t + 7) = y(t), entonces w(t) = y(t — 7r). Así, al reemplazar £ por t — ren (10), 


me 


wít) = yl1 — 7) = 3e* "cos [24 - ”)| + de" "sen (2(e - ”)| = gor) 


= Je "cos 21 + del Fsentu— e". q 


Hasta ahora sólo hemos aplicado el método de la transformada de Laplace a ecuaciones 
lineales con coeficientes constantes, pero algunas ecuaciones importantes en física matemá- 
tica implican ecuaciones lineales cuyos coeficientes son polinomios en /. Para resolver tales 
ecuaciones mediante transformadas de Laplace, aplicaremos el teorema 6 de la página 363, 
donde demostramos que 


1D OS EE. 


Si hacemos n = 1 y f(t) = y'(t), vemos que 


iy (0H) = Ll Ys) 


£[sv(s) - y(0)] = —sY (s) — Ys) . 


380 Capítulo 7  Transformadas de Laplace 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


En forma similar, sin = 1 y f(t) = y”(£), obtenemos de (11) 


Pi os) = ly ) 
= [2163 — sy(0) — y'(0)] 


= Y (5) — 25Y(s) + y(0) . 


Así, vemos que para una ecuación diferencial lineal en y(t) cuyos coeficientes son polino- 
mios en f, el método de transformadas de Laplace convertirá la ecuación dada en una ecua- 
ción diferencial lineal en Y(s) cuyos coeficientes son polinomios en s. Además, si los coefi- 
cientes de la ecuación dada son polinomios de grado 1 en £, entonces (sin importar el orden 
de la ecuación dada) la ecuación diferencial para Y(s) es sólo una ecuación lineal de primer 
orden. Como ya sabemos resolver esta ecuación de primer orden, el único obstáculo serio 
podría ser el cálculo de la transformada inversa de Laplace de Y(s). (Este problema puede 
ser irresoluble, pues la solución y(1) podría no tener una transformada de Laplace). 

Para ilustrar esta técnica, usaremos el siguiente hecho: si f(t) es continua por partes en 
[0, 00) y de orden exponencial, entonces 


(12) — lím FAS) =0. 


(Es probable que el lector ya haya observado esto en las entradas de la tabla 7.1 de la página 
358). En el problema 26 de los ejercicios 7.3 aparece un bosquejo de la demostración 
de (12). 


Resolver el problema con valores iniciales 
(3D) y +29-4y=1,  y0)=y(0)=0. 


Hacemos Y(s) = £(y](s) y calculamos la transformada de Laplace a ambos lados de la 
ecuación en (13): 


(1) Lys) + 20 (0)(s) — 4Y(s) = . 


Usamos las condiciones iniciales para tener que 


Lys) = Y(s) — sy(0) — y'(0) = *Y(s) 


Lo (015) == LL 910) 


= - ELor(s) y(0)] = =sF'(s) - Y(5) . 


Al sustituir estas expresiones en (14), 


Y (s) + 2[-sY '(s) — Y(s)] — 4Y(s) = 


(15) Y (s) + (2 3) a 
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La ecuación (15) es una ecuación lineal de primer orden que tiene el factor integrante 
als) = ¿O a gi 


(véase la sección 2.3). Al multiplicar (15) por u(s), obtenemos 


Lloro) _ q (ee “Ag y)) _ ió : 


Ahora integramos y despejamos Y(s): 


de Pr(s) =- jor di =e P+C, 


¿$ 
(16) =$ 
s s 


Si Y(s) es la transformada de Laplace de una función continua por partes de orden exponen- 
cial, entonces la ecuación (12) implica que 

od. 
Para que esto ocurra, la constante C de la ecuación (16) debe anularse. Por tanto, Y(s) = 
1/s?; al calcular la transformada inversa tenemos que y(+) = 1?/2. Podemos verificar fácil- 


mente que y(1) = 2/2 es la solución del problema con valores iniciales dados, sustituyéndola 
en (13). m 


Concluimos esta sección con una aplicación de la teoría de control. Consideremos un 
servomecanismo que modela un piloto automático. Este mecanismo aplica un momento de 
torsión al eje de dirección, de modo que un avión o bote seguirá un curso establecido con an- 
terioridad. Si y(t) es la dirección real (el ángulo) del vehículo en el instante t y g(t) es la di- 
rección deseada en el mismo instante, entonces 


el) = y(0) — 8(0) 
denota el error o desviación entre la dirección deseada y la dirección real. 

Supongamos que el servomecanismo puede medir el error e(t) y retroalimentar al eje de 
dirección mediante un componente del momento de torsión proporcional a e(t) pero opuesto 
en signo (véase la figura 7.6). La segunda ley de Newton, expresada en términos de momen- 
tos de torsión, establece que 


(momento de inercia) X (aceleración angular) = momento de torsión total. 


8(0) Dirección 
deseada Dirección 
real 
Error " EN 
ly = ke 
e(0): =y(0) — 800) 


Retroalimentación 


10) 


Figura 7.6 Servomecanismo con retroalimentación 
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Para el servomecanismo descrito, tenemos 
17) 0) =—kel0) , 
donde / es el momento de inercia del eje de dirección y k es una constante de proporcionali- 


dad positiva. 


EJEMPLO 5 Determinar el error e(t) para el piloto automático si el eje de dirección está inicialmente en 
reposo en la dirección cero y la dirección deseada está dada por g(1) = at, donde a es una 
constante. 


SOLUCIÓN Con base en el análisis que condujo a la ecuación (17), un modelo para el mecanismo está 
dado por el problema con valores iniciales 


(18) Plrn=-kel);  y(0)=0,  y'(0)=0, 


donde e(t) = y(t) — g(t) = y(t) — at. Primero calculamos la transformada de Laplace de 
ambos lados de (18): 


y = AO. 
¡[s2v(9) — (0) — y(0)] = 4210), 
(19) sis) =—kEls), 


donde Y(s) = Lly)(s) y Els) = Le] (s). Como 
Els) = 2y(o) — ais) = Y(5) — Llar]ts) = 145) — as, 
la ecuación (19) implica que 
SIE(s) + al = —kE(5) . 
Al despejar E(s) en esta ecuación tenemos 
al =a VI 
érk VAA Ri 


Els) = 


0.5 y 


=0.5 y 


1/4 


Figura 7.7 Error para el piloto automático para k/1=1yk/I= 16 
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Por lo tanto, al calcular la transformada inversa de Laplace, obtenemos el error 


(20) el] = — se sen (VA/ri) 2 


Como podemos ver de la ecuación (20), el piloto automático oscilará de un lado a otro 
en torno del curso deseado, “desviándose” siempre con el factor aV k/1. Es claro que pode- 
mos reducir el error haciendo que k sea grande con respecto de /, pero entonces el término 
V k/[ crece, haciendo que el error oscile más rápidamente. (Véase la figura 7.7). Como con 
las vibraciones, las oscilaciones o desviaciones de dirección se pueden controlar mediante 
un momento de torsión con amortiguamiento proporcional a e'(t) pero opuesto en signo 
(véase el problema 40). 


En los problemas 1 a 14, resuelva el problema con valo- 13. y" —- y -2y= -—8c0s1-— 2sent; 
o dado mediante el método de transformadas rl) = 1, y(m/2)=0. 
M.y+y=t;  ylm)]=0,  y(m)=0. 
l, y" —2y +5y=0,; 
$0) =2., y(0)=4. En los problemas 15 a 24, halle Y(s), la transformada de 
2. y" —-y—-2y=0; Laplace de la solución y(t) del problema con valores ini- 
(0) =-2, y(0=5. ciales dado. 
3 y" + 6y +%9/=0; 15. y" — 3y + 2y=c081; 
(Me-1, JU=Ó. y0)=0,  y(0)=-1. 
4d, y" + 6y + 5y= 12e" ; l6. y” + 6y = Pl; 
+0=-1,  y(0)=7. :0=0,  y(0)=-1. 
58 w"+w=2+2; E E e 
w(0)=1, w(0)=-=1. =D yu =D. 
6. y" — dy + 5y= de"; 18. y" —-2y—y=e"-e!; 
y(0)=2, y (0)=7. y(0=1,  y(0)=3. 
Toy" — TY + 10y =9co08 1 + 7 sent; 19, y" + 5y —y=e'=1; 
y(0)=5, y (0)=-4. y0)=1, y (0)=1. 
8. y” + 4y =4? -4r+ 10: 20. y +di=P; y0)=0, y(1=0. 
y(0)=0, r(0)=3. 21. y" — 2y + y = cost sent; 
9.2 + 52 — 67 =2le"; y(M=1, v(0)=3. 
Z(0)=-1, ¿(0)=9. 22 Y" —6y +5y=dtel; 
10. y" —4dy=41-8e *; v0o0)=2, y (0) ==1., 
“0=0, y (0)=5. 23. y"+4y9=gl0:  —y(0=-1; y (0)=0, 
My—oy=1-2, yv2)=3, vO0)=0. donde 
12. w” — 2w' + w=61-2: St, 122, 
gli) = [ 
w-=I=3; w(-D)=7. Nu. 
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24. y -y=808; y0)=1,  vr(0)=2, 
donde 
l, [<3, 
p= 
elo L á > 3. 


En los problemas 25 a 28, resuelva el problema de tercer 
orden con valores iniciales dado, en términos de y(t), 
usando el método de transformadas de Laplace. 


25, y" -yY+yY=y=0; 


Mo = lo yleLl: Fl=3, 
26. y" +49" + y —=6y=-12; 

v0O=1, ylí0=4, y (0)=-2. 
27. y" + By + dy A y 0 

AS =b. FUW=dS FU)=*1 
28. y" + y" + 3Iy -5Sy= l6e '' 

y(0)=0, y (0)=2, "(0) = -4 


En los problemas 29 a 32, use el método de transforma- 
das de Laplace para hallar una solución general de la 
ecuación diferencial dada suponiendo que y(0) = a y 
y'(0) = b, donde a y b son constantes arbitrarias. 

29, y" — dy + 3y=0, My" +6y+5y=f. 
MH. y" +2y+2y=5. 

3. y” — Sy +6y=-—6te". 


33. Use el teorema 6 de la sección 7.3 para mostrar que 
2lPy (0Hs) = sY(s) + 24 (3) , 
donde Ys) = Ly Hs) . 
34. Use el teorema 6 de la sección 7.3 para mostrar que 
£l%y"(0)Ks) = Y"(s) + 4sY'(s) + 2Fl8), 
donde Y(s) = Ly Hs) . 


En los problemas 33 a 38, determine la solución del pro- 
blema con valores iniciales dado. 


35. 


36. 


37, 


38. 


39. 


40. 


41. 


y +3 óy= 1 
y(0)=0, y (0)=0. 
e o A 
y(0)=2, y (0=-1. 
yy y=0: 
y(0)=1, y (0)=0. 


[ Sugerencia: £ U1 ($? + DH) = (sent — reos 15/21. 


yY+mr—y=0; 
y0)=0, y (0)=3. 
Determine el error e(+) para el piloto automático del 


ejemplo 5, si el eje está en un principio en reposo, en 
la dirección cero, y la dirección deseada es g(1) = a, 
donde a es una constante. 


En el ejemplo 5, suponga que para controlar las osci- 
laciones se ejerce sobre el eje de dirección un com- 
ponente adicional del momento de torsión propor- 
cional a e” (£), pero opuesto en signo. Muestre que la 
ecuación (17) se reemplaza por 


lv" (1) = —kelt) — ue [0 , 


donde u es una constante positiva. Determine el 
error e(t) para el piloto automático con amortigua- 
miento ligero (es decir, y < 2VIK) si el eje de di- 
rección está inicialmente en reposo en la dirección 
cero y la dirección deseada está dada por g(t) = a, 
donde a es una constante. 

En el problema 40, determine el error e(£) cuando la 
dirección deseada está dada por g(1) = at, donde a 
es una constante. 


“IF FTE” TRANSFORMADAS DE FUNCIONES 


DISCONTINUAS Y PERIÓDICAS 


En esta sección estudiaremos algunas funciones especiales que surgen con frecuencia al apli- 
car el método de la transformada de Laplace a problemas físicos. En particular, nos interesan 
los métodos para trabajar con funciones que presentan discontinuidades de salto, las cuales 
aparecen de manera natural en problemas físicos como circuitos eléctricos con interruptores 
de encendido y apagado. Para este tipo de comportamiento, Oliver Heaviside introdujo la si- 


guiente función escalón. 
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FUNCIÓN ESCALÓN UNITARIO 


Definición 5. La función escalón unitario u(t) está dada por 


a) ÓN O 
A A 


Al recorrer el argumento de u(1) podemos mover el salto a otra posición; es decir, 


o, ita<%o0, O, itZa, 
2) ul) =4 A 5 il 
1, 0<i-a Il, ai 


tiene su salto en £ = a. Al multiplicar por una constante M, la altura del salto también se pue- 
de modificar (véase la figura 7.8): 


o, rZa, 
Mi. at. 


Mult — a) = ¡ 


ad 1) 
27 hd 
l 
l 
! u(t — 2) 
14 | Pr CE 
l I 
l I 
l I 
l I 
A ' e 
0 1 2 3 4 j 


Figura 7.8 Dos funciones escalonadas expresadas mediante la función escalón unitario 


Cualquier función continua por partes se puede expresar en términos de funciones esca- 
lón unitario. 


EJEMPLO 1 Escribir la función 


3, 122, 
3 A = l, 2X<1X5, 
t, 5<1<8, 


PM. $4 


(véase la figura 7.9 en la página 386) en términos de funciones escalón unitario. 


SOLUCIÓN La gráfica de la figura 7.9 muestra que la función £(1) es igual a 3 hasta que f llega a 2, don- 
de realiza un salto de —2 unidades hasta el valor 1. Podemos expresar este salto mediante la 


fórmula 3 — 2u(t — 2), pues u(t — 2) se anula hasta que £ llega a 2, después de lo cual tiene 
el valor 1. 
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FO 


A 
3 O 
e O) 
+ + + + + + 1 
0 2 4 6 8 10 12 


Figura 7.9 Gráfica de f(t) en la ecuación (3) 


En 1 = 5, la figura muestra que la función cambia del valor (constante) 1 al valor f; se 
resta la constante 1 de f(t) en ese punto y se suma la función f. Podemos lograr esto en la 
fórmula para £ sumando el término u(t+ — 5) por [1] — [1], o (1 — 1)u(t — 5). De manera 
análoga, cambiamos la fórmula para f de ta 2/10 en t = 8 sumando [2/10 — t]Ju(+— 8) y el 
resultado es 


f(1)=3-— 2ult-2)+(1— Mule — 5) + (4/10 — Jul — 8). M 


La transformada de Laplace de u(t — a) con a = 0 es 


ay Lul-als)=—, 


pues para s > 0, 


et -als ¡Ne e | tas 


Ú a 


= lim 
N=oc 5 


a 


Recíprocamente, para a > 0, decimos que la función continua por partes u(t — a) es 
una transformada inversa de Laplace para e“*/s y escribimos' 


su o leal 


5 


La propiedad de traslación de F(s) analizada en la sección 7.3 describía el efecto sobre 
la transformada de Laplace de multiplicar una función por e”. El siguiente teorema ilustra un 
efecto análogo de multiplicar la transformada de Laplace de una función por e”. 


'La ausencia de un valor específico para u(0) en la definición 5 refleja la ambigiiedad de la transformada inversa de 
Laplace cuando no existe una transformada inversa continua. 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 
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TRANSLACIÓN EN t 


Teorema 8. Suponga que F(s) = £(f)(s) existe para s > a = 0. Si a es una 
constante positiva, entonces 


(5)  £L[flt— ajult — aj Hs) =e “Els, 


y recíprocamente, una transformada inversa de Laplace' de e“F (s) está dada por 


(6) LU ESMAD =/(— ajult a) . 


Demostración. Por definición de transformada de Laplace, tenemos 


(mM) Li FG — ajult — aJKs) = art — ajuls — ajat 


0 


11 


A alar, 


«da 


donde, en la última ecuación, hemos usado el hecho de que u(1— a) se anula para  < a y es 
igual a 1 para t > a. Sea uv = £ — a. Entonces tenemos du = dt, y la ecuación (7) queda 


Fl flt— auls — aj Hs) = e 70 y) de 


0 


=p “ orto =e “El. 
0 


Observe que la fórmula (5) incluye como caso particular la fórmula para L(u)(t— a)y; 
en efecto, si f (1) = 1, entonces F(s) = 1/s y (5) se convierte en L[u(t— a) HKs)=e"%/s. 

En la práctica es más común encontrarse con el problema de calcular la transformada de 
una función expresada como g(t)u(t — a) en vez de f(t — aju(t — a). Para calcular 
L(g(Vu(t — a)), basta identificar g(1) con f(t — a) de modo que f(+) = g(t + a). La ecua- 
ción (5) implica entonces 


o Aeldule— js) = Eller aj). 

Determinar la transformada de Laplace de ?u(t— 1). 

Para aplicar la ecuación (8), hacemos g(1) = É y a= 1; entonces 
gi+ta=er+D0D=(+1P=*+2>+1. 

La transformada de Laplace de g(t + a) es 


Pele + a) Hs) = Ll? + 21 + 15) = E + o + a 3 


TEsta transformada inversa es una función continua de t si f(0) = 0 y £(t) es continua para 1 = 0; los valores de £(t) 
para £ < O no tienen consecuencias, pues el factor u(t — a) se anula para tales ?. 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


Por la fórmula (8) tenemos 


Ao. en e , 8 


5 $ s 
Determinar £( (cos t)u(t— 1r)) . 
En este caso, g(t) = cos £ y a = 77. Por tanto 
els + a) = elr + 1)= coslt +) = —cost, 
de modo que la transformada de Laplace de g(t + a) es 


Ss 


Felt + aj ls) = —Klcos 1H (s) = e: 


Así, de la fórmula (8) obtenemos 


Ll (cos ult — 1) y(s) = =e "- 2 


En los ejemplos 2 y 3 también podríamos haber calculado la transformada de Laplace 
directamente de la definición. Sin embargo, al trabajar con transformadas inversas, no tene- 
mos una fórmula alternativa sencilla? en la cual confiar, de modo que la fórmula (6) es de 
particular utilidad cuando la transformada tiene a e “ como factor. 


¿2 
Determinar 7! (s 5 ) y bosquejar su gráfica. 
$ 


Para usar la propiedad de traslación (6), primero expresamos e”?/s? como el producto 
eE (s). Para esto, hacemos e7% = 72 y F(s) = 1/5. Así, a =2 y 


1) 1 
no om 
La propiedad de traslación implica entonces que 


EA O 0 Dale 2) = (0 Dale 2 


$ 


Véase la figura 7.10. m 


Como lo muestra el siguiente ejemplo, las funciones escalonadas surgen en los modelos 


“Bajo ciertas condiciones, la transformada inversa está dada por la integral de contorno 


adios 


pol = e 17 y 

SU FH1) la eWFishds . 
Véase, por ejemplo, Complex Variables and the Laplace Transform for Engineers, por Wilbur R. LePage (Dover Pu- 
blications, Nueva York, 1980), o Fundamentals of Complex Analysis with Applications to Engineering and Science, 
(3a. edición), por E. B. Saff y A. D. Snider (Prentice Hall, Englewood Cliffs, 2003). 


EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 
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(t— 2) u(t- 2) 
A 


Figura 7.10 Gráfica de la solución del ejemplo 4 


de interruptores encendido /apagado, cambios de polaridad, etcétera. 


La corriente / en un circuito LC en serie queda descrita mediante el problema con valores ini- 
ciales 


(0) ID+alo=gl): HO)=0,  FÍ(0)=0, 
donde 
Il, 0O<1t<l, 
e=el,. 1% r<2, 
o, 21, 


Determinar la corriente como función del tiempo +. 


Sea J(s) := £(1)(s). Entonces tenemos que £(1")(s) = s?/(s). Al expresar 
glo = ul) — 2ulr- 1) + u(1- 2), 


vemos que 


=5 =2s 
PleMs) = 0 E , 


Ss S $ 
Así, al considerar la transformada de Laplace a ambos lados de (9), obtenemos 
PIT MUS) + ¿LTS = ARS, 
94) +40) =2-% + EN 


Para determinar 1 = £”*(J), primero observamos que 
Hs) = Fls) — 2e “Fls) + e %Fls), 
donde 
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Al calcular la transformada inversa de F(s), 


FO = UrKo = z - cos zi. 


Usamos la propiedad de traslación (6) para ver que 
Ki) = 2 F(s) — 2e Els) + e PE(s)pt) 
F(0 — 2f[1 — 1ulr — 1) + fle — 2)uke — 2) 


lo 1 lo 1 
A o - 
(: q50s 2) E 7 50s 211 0 ut 1) 


+ |: cos 2 2) ul 2 


La corriente se grafica en la figura 7.11. Observe que /(1) es más suave que g(1); la pri- 
mera tiene discontinuidades en su segunda derivada en los puntos donde la segunda tiene 
saltos. M 


10) 
4 


1+ 


Figura 7.11 Soluciones del ejemplo 5 


Las funciones periódicas son otra clase de funciones que aparecen con frecuencia en las 
aplicaciones. 


FUNCIÓN PERIÓDICA 


Definición 6. Una función f(t) es periódica con periodo T si 


F+T)=A0) 


para toda £ en el dominio de f. 


Como sabemos, las funciones seno y coseno son periódicas con periodo 277 y la función 
tangente es periódica con periodo zr.* Para especificar una función periódica, basta dar sus 


*Una función con periodo T también tendrá periodo 27, 3T, etc. Por ejemplo, la función seno tiene periodos 271, 471, 
671, etc. Algunos autores se refieren al menor de los periodos como el periodo fundamental o simplemente el pe- 
riodo de la función. 
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valores en un periodo. Por ejemplo, la función onda cuadrada de la figura 7.12 se puede expresar 
como 


o, 0<X1<1l, 


CO 'Ñ Ea. y F(1) tiene periodo 2. 


2 -1 0 1 2 3 4 5 


Figura 7.12 Gráfica de la función onda cuadrada f(1) 


de YO) 


> 1 


0 T 


Figura 7.13 Versión enmarcada de una función periódica 


Es conveniente introducir una notación para la versión “enmarcada” de una función pe- 
riódica (1): 
FO. 0O<I<T. 
1D. AO l 


O, o bien. 
(Véase la figura 7.13.) La transformada de Laplace de fy(t) está dada por 
$ 


Fs) = | Troya | a 


Su relación con la transformada de Laplace de f(1) es la siguiente. 


TRANSFORMADA DE UNA FUNCIÓN PERIÓDICA 


Teorema 9. Si ftiene periodo T y es continua por partes en [0, T], entonces 


Or 
(12)  L(fMs)= 000 S peros ; 


le l-e” 


Demostración. Observe que f(t) puede escribirse como una suma de copias traslada- 
das de su versión enmarcada: 


013 (0 =P HO + file — Tule—- D + felt — 27 )]ult -= 2D) + o. 
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EJEMPLO 6 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 7 


SOLUCIÓN 


Por tanto, 
Ll fj= Lltrp + Ll frlr — Thule — D)) + Ll f1 — 2D)u (e 20) + <<, 
de modo que por la propiedad de traslación expresada en el teorema 8 (página 387), 
SLP = Elf + El fe "+ El fre AT + 
= Fils[1+ e "te 7 0], 


sT 


La serie entre corchetes es una serie geométrica, con razón r = e *, cuya suma es 1/(1 — r) 


o 1/(1 — e *%) para s > 0. Por lo tanto, 


AS= EAS) 0 


Determinar £(f), donde Fes la función onda cuadrada en (10). 


En este caso, 7 = 2. Usamos la fórmula (11) para expresar la versión enmarcada de fcomo 


Ífr() = 1 u(t- 1), 


de modo que 


Frís) = 1 — ulr — 1)) = - - Lo s=-[l-e 3. 


La fórmula (12) implica que 


|— 


E 1 1 
es, = Eos 
Al e A eS ire o 


24) > 


En 


En la demostración del teorema 9 determinamos la transformada de Laplace de f(t) es- 
cribiendo f(1) como una serie de funciones con transformadas de Laplace conocidas. Este 
método también se puede usar para funciones que tienen un desarrollo en serie de potencias, 
pues sabemos que 


A ; n=0.1.2.... 


Determinar £(f), donde 


senf 


Primero expresamos a f (1) mediante una serie de Taylor' en torno de £ = 0. Como 


pe 
sent=t 3 + 5 71 LR 


"Para un análisis de las series de Taylor, véanse las secciones 8.1 y 8.2. 


Sección 7.6  Transformadas de funciones discontinuas y periódicas 393 


y luego dividimos entre f para obtener 
2 4 
3 seni B ! 
SS 


para £ > 0. Esta representación también es válida para £ = O pues 
lim f(1) = límicn! = 1 
120 =>0 1 ] 


Observe que £(£) es continua en [0, co) y de orden exponencial. Por lo tanto, su transforma- 
da de Laplace existe para toda s suficientemente grande. Debido a la linealidad de la trans- 
formada de Laplace, sería de esperar que 


E = AO ARO + HO) + 


lia o q A 
s 315% si 7ig 
l 1 1 1 

=—.- — + —= — 
s 39% 553% 75 


Podemos usar herramientas de análisis para verificar que esta representación mediante una 
serie es válida para toda s > 1. Además, se puede mostrar que la serie converge a la función 
arctan(1/s) (véase el problema 54). Así, 


(14) sr Ent) (o) = arctan— 7] 


Se puede usar un procedimiento similar con el desarrollo en serie para F(s) en potencias 
de 1/s para calcular (+) = L7UFY(t) (véanse los problemas 55-57). 

Hemos mostrado que para cada entero no negativo n, £(1")(s) = n!/s"*!, ¿Pero qué 
ocurre si la potencia de £ no es un entero? ¿Sigue siendo válida esta fórmula? Para responder 
a estas preguntas, debemos extender la idea de “factorial”; logramos esto mediante la fun- 
ción gamma.* 


FUNCIÓN GAMMA 


Definición 7. La función gamma T (1) se define como 


(15) — Tí):= | etutda y  1>0. 


Se puede mostrar que la integral en (15) converge para £ > 0. Una propiedad útil de la 


Nota histórica: La función gamma fue introducida por Leonhard Euler. 
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función gamma es la relación recursiva 
de Te+D=:1T(0. 


Esta identidad es consecuencia de la definición (15) después de una integración por partes: 


no N 
Fr +1) = | e"uidu = lím l e“*w du 
Noroo 0 


N y 
+ | teta 
0 Ú 


N 
lím (e *N") + 1 lím | e “u“ du 
Nao 


N—=00 0 


=0=+ TO = 5DlO . 


Cuando f es un entero positivo, digamos £ = n, entonces la relación recursiva (16) se pue- 
de aplicar varias veces para obtener 


Tín +1) =2T() =al(1-— Diín- 1) = 
ria Din 2) 21). 


ll 


La definición (15) implica que (1) = 1, de modo que 
Tr+bD=n!. 


Así, ¡la función gamma extiende el concepto de factorial! 
Como aplicación de la función gamma, regresemos al problema de determinar la trans- 
formada de Laplace de una potencia arbitraria de £. Verificaremos la validez de la fórmula 


1D PlrHks= mE 


para cada constante r > —1. 
Por definición, 


rio) = | 


0 


Xx 


e tdt. 


Hagamos la sustitución u = sf. Entonces du = s dt y tenemos 


ao (2) 


Arenas ED 


11 


Observe que cuando r = n es un entero no negativo, entonces T(n + 1) = n!, de modo 
que la fórmula (17) se reduce a la fórmula familiar para £(1"). 
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En los problemas 1 a 4, bosqueje la gráfica de la función 9. 


dada y determine su transformada de Laplace. 


L (:- 1Pulr— 1). 
2. uli— 1) — u(e- 4). 


3. Pu(r- 2). 
4. tult— 1). 


En los problemas 5 a 10, exprese la función dada me- 


0 1 2 3 4 


Figura 7.16 Función del problema 9 


diante funciones escalón unitario y calcule su transfor- 


mada de Laplace. 


0<1t1<1, 
12:1<%2, 
2¿22r<d, 
31. 
0O<1<2, 
21. 


Vo 


Figura 7.14 Función del problema 7 


10. 


— 1 


0 1 2 3 4 


Figura 7.17 Función del problema 10 


En los problemas 11 a 18, determine una transformada in- 
versa de Laplace para la función dada. 


2 —3s 
1. KÁáZ. 12 
s-1 $? 
O de 
19 EA, 14. Í 
s+2 5+8 
As 5 
1s. =É— . 16. Á 
$ +4d5+5 se+4 
es — 5) e BS -$+2) 
1 18. == 
(s + Dis + 2) $ = 15? + 1) 


Figura 7.15 Función del problema 8 


1 


19. La corriente /(1) en un circuito REC en serie queda 
descrita mediante el problema con valores iniciales 
P(O +24 (0) + 210) = gl) ; 
[0)=10,  TP(0)=0, 
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donde 
20, 0<1i<3T, 
20 =3 0, i<dm, 
20, Amr <t. 


Determine la corriente como función del tiempo f. 
Bosqueje /(+) para0 <1< 87. 


20. La corriente /(1) en un circuito LC en serie queda des- 
crita mediante el problema con valores iniciales 


Pl) + alo) =gl0) ; 


EO=1,  T(0=3, 
donde 
sent, O<si=2T, 
gl” = 
O, TEL 


Determine la corriente como función del tiempo t. 


En los problemas 21 a 24, determine £1f), donde f(t) es 
periódica con el periodo dado. Grafique f(t). 

21. f(1) =1,0<1<2, 
22. f(1)=e,0<1<1, 


y F(t) tiene periodo 2. 
y f(t) tiene periodo 1. 


ent, 0<r<l, 
l, 1E21<2, 


23, f(0) = l 
y f(t) tiene periodo 2. 


b, 0OXZ<f<l, 


SES LEer<2, 


y f(t) tiene periodo 2. 


En los problemas 25 a 28, determine £[f), donde la fun- 
ción periódica queda descrita mediante su gráfica. 


25. fm 


Figura 7.18 Onda cuadrada 


26. £r) 
1 
VETA 
l l l l l 
Ze, 
0 a 2a 3a 4a Sa 
Figura 7.19 Onda diente de sierra 
27. £0 


0 a 2a 3a 4a 


Figura 7.20 Onda triangular 


28. £(1) 


0 T 27 37 Ar 


Figura 7.21 Onda senoidal semirectificada 


En los problemas 29 a 32, resuelva el problema con va- 
lores iniciales dado mediante el método de transforma- 
das de Laplace. Bosqueje la gráfica de la solución. 


29, y" + y= mt 3); 


y(0)=0,  y(0)=1 

30. w” + w= ur — 2) — ult- 4); 
wW0)=1, w(0)=0 

31. y" +y=8+ > (1 4uls — 2); 
y(0)=0, y (0)=1. 

32. y” + y= 3 sen 21 — 3(sen 20ul(1 — 27) ; 
¡els Pues, 


En los problemas 33 a 40, resuelva el problema con va- 
lores iniciales dado mediante el método de transforma- 
das de Laplace. 


338 y" + 2y + 2y=ul1 


27) — ule— 4) ; 


39. y” + dy + dy=ule— m1) — ult 271) ; 
35. 
36. 


37. 


33. 


39. 


40. 


41. 


42. 
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y(0)=0,  y(0)=0. 

77 +32 +2=e "ut 2); 
d0)=2,  Z(0)=-3. 

y" + Sy + 6y = tulr— 2); 

y0)=0,  y'(0)=1. 
y”+dy=g0,  y(0)=1,  y(0) 


donde g(r) = ( 


seni, O=s1<27T, 


O, 21, 


y” + 2y' + 10y =g(1) ; 
y(0)=-1, y (0=0, 
0, —0=<+=10, 
donde g(1) =420, —10<1<20, 
O, DEL. 
y +Sy + by glr): 
H0=0, + 0W=Z, 
o, 0=st<l, 
donde g(1) = 41, LEPE, 
1, 5<f. 
y" +3y+2y=glf) ; 
 0=2, 0==L, 
donde g(+) = o ' dal 
¡e EL, 


Muestre que si L[g)(s) = [(s + 0)(1 = e 9], 


donde T > 0 está fijo, entonces 

(18) gl) =e “4 e alt — T) 
+ e Du( —- 2T) 
O ES JN 


[Sugerencia: Use el hecho de que 


1+x+2+- =1/(1-23)1 
La función g(+t) en (18) se puede expresar de manera 


más conveniente como sigue: 


(a) Muestre que para cadan =0,1,2,..., 


el0) 


ex] 


para 


Pd io 1 
ger 1 


nT<i< (n+ DT. 


[Sugerencia: Use el hecho de que 1 + x +2 + 
«+= (4 — 1)/(x — 1)). 
(b) Sea v = 1 — (n + 1)T. Muestre que cuando 
nT <1t< (n + 1)T, entonces -T<v<0 y 


ger pat 


10 el ar A: 

(c) Use que el primer término de (19) es periódico 
con periodo T y que el segundo término es inde- 
pendiente de n para bosquejar la gráfica de g(+) 
en (19) parao=1yT=2. 

43. Muestre que si £íg)(s) = Bl(* + BB2U — 

e) ]71, entonces 

g(t) = sen Br + [sen Blt — T) Jult — T) 
+ sen Blt — 27) ]u(t — 27) 
+ sen Blt — 37) ult - 37) +"* . 


44. Use el resultado del problema 43 para mostrar que 


la a 5J0 id 


donde g(1) es periódica con periodo 277 y 
sení, OD=E1IET, 
gli) = 


o, TE. 


En los problemas 45 y 46, use el método de transforma- 
das de Laplace y los resultados de los problemas 41 y 42 
para resolver el problema con valores iniciales. 


y" +3yY+2y=/f(0) ; 
y(0)=0,  y'(0)=0, 


donde f(t) es la función periódica definida en el proble- 
ma indicado. 
45. Problema 22 46. Problema 25 con a = 1. 


En los problemas 47 a 50, determine una serie de Taylor 
para f(t) en torno de t = 0. Suponiendo que la transfor- 
mada de Laplace de f(t) se puede calcular término a tér- 
mino, halle un desarrollo para £ffy(s) en potencias de 
1/s. De ser posible, encuentre la suma de la serie. 


47. f(0=e'. 48. F(1) = sent. 


49. 10) Es 2 0 


2 


50. fl) = e”. 


51. Use la relación recursiva (16) y el hecho de que 
F(1/2) = Vir para determinar 


(a) eL iAy O er? . 
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52. 


53. 


54. 


55. 


56. 


57. 


58. 
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Use la relación recursiva (16) y el hecho de que 
T(1/2) = Vir para mostrar que 
Ñ 21 n- If 
gara F 
Y - Lie Dr 


donde n es un entero positivo. 


Explique por qué, para cada 1 fijo, la serie (13) en la 
demostración del teorema 9 sólo tiene un número fi- 
nito de términos no nulos. 


Reemplace s por 1/s en el desarrollo en serie de Ma- 
claurin para arctan s y muestre que 


1 1 
arctan—= = E ES 


sos 159 


Halle un desarrollo de e /* en potencias de 1/s. Use 
este desarrollo para obtener un desarrollo de 
s”1/2271/% en términos de 1/s” + '”. Suponga que la 
transformada inversa de Laplace se puede calcular 
término a término y muestre vi 


A 


[Sugerencia: Use el resultado del problema 52]. 


cos 2V7 . 


Use el procedimiento analizado en el problema 55 pa- 
ra mostrar que 


go Us RN (y) = a sen2 vs. 
Halle un desarrollo de In[1 + (1/s?)] en potencias 
de 1/s. Suponga que la transformada inversa de La- 
place se puede calcular término a término y muestre 


que 
9 m(1 + 20 - 211 — cost). 
s” 1 
La función compuerta unitaria G,(1) se define como 
O, ZO, 
Gl0:=41, 0<r<a, 
0, aZr, 


(a) Muestre que G,(t) = u(t) — u(t — a). 


“EF CONVOLUCIÓN 


Considere el problema con valores iniciales 


(1) e Eo a 


(b) Verifique que £(G,)(s) = 
(c) Muestre que 


L(G,(t— b)Ks) = (1/s)(e > — 


(1/51 —e7*). 


rs, . 


En los problemas 59 y 60, use los resultados del proble- 
ma 38 y el método de transformadas de Laplace para re- 
solver el problema con valores iniciales dado. 


59. 


60. 


61. 


62. 


63. 


y(0)=0, 


yoyo 1): 

y(0)=0, y 1(0)=2. 

y =p =Cle-31; 

A) = 1, Y (0) = 1. 

El tanque mezclador de la figura 7.22 contiene ini- 


cialmente 500 litros de una solución salina, con una 
concentración de sal de 0.2 kg/1. Durante los prime- 
ros 10 minutos de operación, se abre la válvula A, 
añadiendo 12 litros/min de una solución con una 
concentración de sal de 0.4 kg/l. Después de 10 mi- 
nutos, se cambia a la válvula B, la cual agrega una 
concentración de 0.6 kg/litro a 12 litros/min. La vál- 
vula de salida C elimina 12 litros /minuto, mantenien- 
do constante el volumen. Determine la concentración 
de sal en el tanque como función del tiempo. 
En el problema 61, suponga que la válvula B se abre 
inicialmente durante 10 minutos y que luego se pasa 
a la válvula A durante 10 minutos. Por último, se re- 
gresa a la válvula B. Determine la concentración de 
sal en el tanque como función del tiempo. 
En el problema 61 suponga que la válvula C sólo eli- 
mina 6 litros/minuto. ¿Se puede usar la transforma- 
da de Laplace para resolver el problema? Justifique 
su respuesta. 

12 L/min 

0.4 kg/L 

A 


B 


12 L/min 
0.6 kg/L C 


Figura 7.22 Tanque mezclador 


y'(0)=0. 
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SiY(s) = LlyY(s) y G[s) = L[g) (5), y calculamos la transformada de Laplace de am- 
bos lados de (1), tenemos 


*Y(s) + Y(s) = G(s), 
y por tanto, 


] 


2) r(s) = ( A ) Gls) . 


Es decir, la transformada de Laplace de la solución de (1) es el producto de la transformada 
de Laplace de sen f y la transformada de Laplace del término de forzamiento g(1). Ahora 
quisiéramos tener una fórmula sencilla para y(£) en términos de sen £ y g(1). Así como la in- 
tegral de un producto no es el producto de las integrales, y(t) no es el producto de sen f y 
g(t); sin embargo, podemos expresar a y(1) como la “convolución” de sen : y g(t). 


Definición 8. Sean f(t) y g(1) funciones continuas por partes en [0, oo). La con- 
volución de f(t) y g(1), que se denota f * g, se define como 


Sr | 4 velo. 


23. 4 127 


Es claro que la convolución es distinta de la multiplicación común. Por ejemplo, 1 x* 1 = 
t%+ 1, y en general, 1 xf + f Sin embargo, la convolución sí satisface algunas propiedades 
de la multiplicación. 


PROPIEDADES DE LA CONVOLUCIÓN 


Teorema 10. Sean f(£), g(t) y h(t) continuas por partes en [0, oo). Entonces 


(4) Jreg=gref, 

5) frlg+M=[frg + (f=h), 
(6) (fegrh=frlgrh), 

ES frR0Oo=0. 


Demostración. Para demostrar la ecuación (4), comenzamos con la definición 


t 


rlo= | 0 osa. 


o 
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Ahora usamos el cambio de variable w = f — vu: 


0 | ssl 0) = [ste wd = (800). 


Y 


lo que demuestra (4). Las demostraciones de las ecuaciones (5) y (6) se dejan para los 
ejercicios (véanse los problemas 33 y 34). La ecuación (7) es evidente, pues f(t — vu) . 
0=0. 1 


De regreso a nuestro objetivo original, ahora mostraremos que si Y(s) es el producto de 
las transformadas de Laplace F(s) y G(s), entonces y(1) es la convolución (f* g)(1). 


TEOREMA DE CONVOLUCIÓN 


Teorema 11. Sean f(t) y g(1) continuas por partes en [0, 00) y de orden exponen- 
cial a; sean F(s) = L[fHs) y G(s)= L1g Hs). Entonces 


S) — Lfrgls)= FSGÍN, 


o, de manera equivalente, 


0)  LEUF(SIGSNO =(f+g0) . 


Demostración. Partimos del lado izquierdo de (8) y usamos la definición de convolu- 
ción para escribir, con s > a, 


Hrs) = Pen Es ' olloldo Ja 


Para simplificar la evaluación de esta integral iterada, introducimos la función escalón unita- 
rio u(t — v) y escribimos 


LA f + 2 Hs) = pe di IN alt= w) fr — ¿loja Ja 


donde hemos usado el hecho de que u(1 — v) = 0 si uv > 1. Al invertir el orden de integra- 
ción' se tiene 


(10)  L[frgjs)= Eso | 


0 


co 


eTtulr — vflt — old do ] 


Recuerde, de la propiedad de traslación de la sección 7.6 que la integral entre paréntesis en 
la ecuación (10) es igual a e *F(s). Por tanto, 


Llf. 2Hs) = Js "Fsidu = rs) | yde = FÍs)GÍs) . 


0 


Esto demuestra la fórmula (8). m 


TEsto se puede hacer debido a que para s > a%, el valor absoluto del integrando es integrable en (0, 00) X (0, 00). 
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Para el problema con valores iniciales (1), recuerde que 


1 


Ys) = 5 ) Gls) = Plsen (5) Hg WHs) - 
5 
El teorema de convolución implica entonces que 
í 
e | avs 
0 


Así, hemos obtenido una representación integral para la solución del problema con valores ini- 
ciales (1) para cualquier función de forzamiento g(1) que sea continua por partes en [0, 00) y 
de orden exponencial. 


EJEMPLO 1 Usar el teorema de convolución para resolver el problema con valores iniciales 


ad  yoy=ged0: y0)=1, y(0)=1, 
donde g(1) es continua por partes en [0, oo) y de orden exponencial. 


SOLUCIÓN Sean Y(s) = £(y)(s) y G(s)= £([g)(s). Al calcular la transformada de Laplace a ambos la- 
dos de la ecuación diferencial en (11) y usar las condiciones iniciales, tenemos 


Ys) = s - 1- Y(s) = GÍs) . 
Despejando Y(s), 


Por lo tanto, 


A O O )TO 


go — 


me sl, E al po 


5 


Usamos la tabla de transformadas de Laplace de los forros para ver que 


Llsenh Hs) = 


3 y 
se] 
de modo que ahora podemos expresar 


E OO =senh 1= gl) . 


=1 


1 


y[t] =el + [seno (£— vujelv) du 


es la solución del problema con valores iniciales (11). m 
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EJEMPLO 2 Usar el teorema de convolución para determinar L£71(1/(5? + 1)? . 


SOLUCIÓN Escribimos 


> 


Como £(sen 1)(s) = 1/(s? + 1), el teorema de convolución implica que 


q : 
SL laz) 1] = sent sen í= | sen lt — v)sen vdv 
(5 + 1) tn í : ) 

l e A 

=8 cos(2u 1) — cost du 
Jo 

l sen(2v—l' 1 
=>5 > ' ¿10081 
—Alsene sent) 1 
=213 3 ici 
_ Senf— £Cc08! 
== a | | 


Como muestra el ejemplo anterior, el teorema de convolución es útil para determinar las 
transformadas inversas de funciones racionales de s. De hecho, es una alternativa al método 
de fracciones parciales. Por ejemplo, 


ao joer. 


bt 


y lo único que falta para determinarla inversa es calcular la convolución e” * e 


A principios de la década de 1900, V. Volterra introdujo las ecuaciones íntegro-diferen- 
ciales en su estudio del crecimiento de poblaciones. Estas ecuaciones le permitieron tomar 
en cuenta las “influencias hereditarias”. En ciertos casos, estas ecuaciones implicaban una 
convolución. Como muestra el siguiente ejemplo, el teorema de convolución ayuda a resol- 
ver tales ecuaciones. 


EJEMPLO 3 Resolver la ecuación íntegro-diferencial 


(12) y (1) =1- | ve 5 ve "du A y(0) =]1. 


[0 


SOLUCIÓN La ecuación (12) se puede escribir como 


13)  y(d=1-yY0re 7. 


Usamos la identidad sen a sen fB =[cos(P o) — cos(B + a)]. 
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Sea Y(s) = L(y)(s). Al calcular la transformada de Laplace de (13) (con la ayuda del teore- 
ma de convolución) y despejar Y(s), obtenemos 


ls + Dis + 2) Ss EZ 


e E 
Y(s) = a 5 + 1 


Por lo tanto, y(1) =2—e ". m 


La función de transferencia A(s) de un sistema lineal es el cociente de la transforma- 
da de Laplace de la función de salida y(t) entre la transformada de Laplace de la función de 
entrada g(1), suponiendo que todas las condiciones iniciales se anulan. Es decir, H(s) = 
Y(s)/G(s). Si el sistema lineal es controlado por la ecuación diferencial 


(14) a" +by+cy=gl0, 1>0, 
donde a, b y c son constantes, podemos calcular la función de transferencia como sigue. 
Calculamos la transformada de Laplace de ambos lados de (14) para obtener 
as"Y[s) — asyl0) — ay'(0) + bsY(s) — byl0) + cY(s) = Gís) . 
Como suponemos que las condiciones iniciales se anulan, la ecuación se reduce a 
(as? + bs + eJY(s) = GÍs) . 
Así, la función de transferencia para la ecuación (14) es 
Y(s) 1 
Gls) as+os+e” 


(15  HG)= 


El lector puede notar la similitud de estos cálculos con los correspondientes para hallar 
la ecuación auxiliar de la ecuación homogénea asociada a (14) (recuerde la sección 4.5, pá- 
gina 184). En efecto, el primero paso para invertir Y(s) = G(s)/(as? + bs + c) sería hallar 
las raíces del denominador as? + bs + c, que es lo mismo que resolver la ecuación caracte- 
rística para (14). 

La función h(+) := £”*(Hy(t) es la función de respuesta al impulso para el sistema; 
este nombre proviene del hecho de que describe la solución al golpear un sistema masa-re- 
sorte con un martillo (véase la sección 7.8). También podemos caracterizar h(t) como la úni- 
ca solución al problema homogéneo 


(16) ai" +bk+ch=0; —H(0=0, 24 (0)=1/a0. 
Observe que al calcular la transformada de Laplace de la ecuación en (16) tenemos 


(17 alsiHls) — shl0) — H'(0)] + b[sHls) — h(0), + cH[s) =0 . 


404 


Capítulo 7 Transformadas de Laplace 


Sustituimos (0) = 0 y h'(0) = 1/a y despejamos H(s): 


1 


His) => — , 
(s) ai+bs+e” 


que es igual a la fórmula para la función de transferencia dada en la ecuación (15). 
Una característica importante de la función de respuesta al impulso h es que nos ayuda a 
describir la solución del problema general con valores iniciales 


(18) — ay" +by+cy=gl0:  y0)=y, y (0)=y,. 


Por el análisis de la ecuación (14) podemos ver que la convolución h * g es la solución de 
(18) en el caso particular en que las condiciones iniciales se anulan (es decir, yy = y, = 0). 
Para trabajar con condiciones iniciales no nulas, sea y, la solución del problema homogéneo 
con valores iniciales correspondiente; es decir, y, es solución de 


19) ay +by+cy=05  vO0)=xy0, y (0)=y,. 


Así, la solución deseada del problema general con valores iniciales (18) debe ser h + g + yz. 
El principio de superposición (véase el teorema 5 de la sección 4.7) implica que, como h * g 
es una solución de la ecuación (14) y y, es una solución de la ecuación homogénea corres- 
pondiente, entonces h * g + y, es una solución de la ecuación (14). Además, como h + g tie- 
ne condiciones iniciales nulas, 


(h + gJ(0) + y(0) =0 + 1 = 2. 
(h* 2) (0) + y¿(0) =0 + y = y. 


Resumimos estas observaciones en el siguiente teorema. 


SOLUCIÓN MEDIANTE LA FUNCIÓN DE RESPUESTA AL IMPULSO 


Teorema 12. Sea / un intervalo que contiene al origen. La solución única del pro- 
blema con valores iniciales 


ay + by +eoy= 8; y(0) = yo » y (0) = y, > 


donde a, b y c son constantes y g es continua en /, está dada por 


! 


200 = (a + da = ll O ON 


donde h es la función de respuesta al impulso para el sistema y y, es la solución úni- 
ca de (19). 


La ecuación (20) resalta la forma en que el valor de y en el instante £ depende de las con- 
diciones iniciales (a través de y¿(1)) y de la no homogeneidad g(t) (a través de la integral 
de convolución). También exhibe la naturaleza causal de esta dependencia, pues el valor de 
g(v) no puede influir sobre y(1) a menos que 1 = v. 

En el proyecto C del capítulo 4 se bosqueja una demostración del teorema 12 que no im- 
plica transformadas de Laplace. 

En el siguiente ejemplo usamos el teorema 12 para determinar una fórmula para la solu- 
ción de un problema con valores iniciales. 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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Un sistema lineal está descrito mediante la ecuación diferencial 
y (0) = 


Determine la función de transferencia para el sistema, la función de respuesta al impulso y 
una fórmula para la solución. 


(2D y +2y+5Sy=gl0)  y(0)=2, 2. 


De acuerdo con la fórmula (15), la función de transferencia para (21) es 


Ne 0 0 
a?t+bsre s+28+5  (s+ 1 +2 


La transformada inversa de Laplace de H(s) es la función de respuesta al impulso 


Los 
=>3€ 'sen2r. 
2 
Para resolver el problema con valores iniciales, necesitamos la solución del problema 
homogéneo correspondiente. La ecuación auxiliar para la ecuación homogénea es 1? + 2r + 
5 = 0, que tiene raíces r = —1 +21. Así, C¡e “cos 21 + Cae “sen 21 es una solución general. 
Si elegimos C, y C2¿ de modo que se cumplan las condiciones iniciales en (21), obtenemos 


y: (t) = 2e 'cos 2£. 


Por lo tanto, una fórmula para la solución del problema con valores iniciales (21) es 


(Me go + ado =3| 


e Usen - v)]elv)du + 2e cos 21. M 


En los problemas 1 a 4, use el teorema de convolución 
para obtener una fórmula para la solución del problema 
con valores iniciales dado, donde g(t) es continua por 
partes en [0, 00) y de orden exponencial. 


Ly" -2y+y=80), 
y 0=-=1, yló=L, 


2. y" +9=egl0;  v0=1, y (0) = 0 
3. y" +4y + 5y=el0); 

y0)=1, y (0=1. 
4 y +y=gH;  y(0)=0, y (0)=1 


En los problemas 3 a 12, use el teorema de convolución 
para hallar la transformada inversa de Laplace de la 
función dada. 


I l 
ss +1). il ls + Mis +2) 


7 14 p 
j ls + 2 (Ss — 5)" (5 + 49" 
o E 
MES c+ 1) 
5 ms 1 
11. O" Sugerencia ey l+ =1 
5 +l 
12. A 
(+ 13 


13. Determine la transformada de Laplace de 


f(0= K — vjedo 


14. Determine la transformada de Laplace de 


Fi = j e"senls — v)dv . 


f 
D 
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En los problemas 15 a 22, resuelva la ecuación integral 
o íntegro-diferencial para y(t). 


15. y(1) + 3 [yoyent -vdv=t. 


a 

16. y(1) + [tuya = sen. 

17. y 0)+ [6 uytoa v=1. 

13. y ()+ [0 vytoja y=pP 

19, y 0)+ [arto 1 +3. 

2. y + [60m vide=+t,  yl(0)=0. 


21. y (0) + y(1) - Iñ y(v)sení: — vjdv = —sent, 
y(0)= 1. 


! 
22. y (1) — 2| etyululdo=t, y(0)=2. 
9 


En los problemas 23 a 28, un sistema lineal queda des- 
crito mediante el problema con valores iniciales dado. 
Determine la función de transferencia H(s) para el 
sistema, la función de respuesta al impulso h(t) y dé 
una fórmula para la solución del problema con valores 
iniciales. 


23. y” +9y= gl); 


yN0=2,  y(0)=-3. 
24. y"-9=g0);  —y(0)=2,  y(0)=0 
25. y" — y -6y=gl0) ; 


dN0o)=1,  y(0)= 
26. y” + 2y" — 15y = 40: 


10 =0, y (0) = 
27. y” -2y as 
y(0)=0,  y(0)= 
28. y" — dy e 
y(0)=0, y (0)=1 


En los problemas 29 y 30, la corriente I(t) de un circuito 
REC con fuente de voltaje E(t) queda descrita mediante 


el problema con valores iniciales 
LO () + RP) + O) = 


fñ0=a. TP(0)=b 


donde e(t) = E' (t) (véase la figura 7.23). Para las cons- 
tantes dadas R, L, C, a y b, halle una fórmula para la so- 
lución I(t) en términos de e[t). 


Resistencia R 


Fuente de 


voltaje Inductancia L 


Capacitancia € 


Figura 7.23 Diagrama esquemático de un circuito RLC en serie 


29. R = 20 ohms, L = 5 henrys, C = 0.005 farads, 
a = —1 amperes, b = 8 amperes/segundo. 

30. R = 80 ohms, L = 10 henrys, C = 1/410 farads, 
a = 2 amperes, b = —8 amperes/segundo. 


31. Use el teorema de convolución y la transformada de 
Laplace para calcular 1 * 1x*1. 


32. Use el teorema de convolución y la transformada de 
Laplace para calcular 1 + £ x £?. 


33. Demuestre la propiedad (5) en el teorema 10. 
34. Demuestre la propiedad (6) en el teorema 10. 
35. Use el teorema de convolución para mostrar que 


ee s Js 
= AP Hs) 


36. Use el teorema 5 de la sección 7.3 y el teorema de con- 
volución para mostrar que 


Pl sado = a EAT 


070 


donde E 


Il 
—, 
a 
a. 
a 
> 
| 
A 
E 
Es 
S 
Li 


donde F(s) = £(fKs). 
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37. Demuestre directamente que si h(t) es la función de ocurre que (h x g)(0) = (h x g)'(0) = 0. [Sugeren- 
respuesta al impulso caracterizada por la ecuación cia: Use la regla de Leibniz, descrita en el proyecto 
(16), entonces para cualquier función continua g(1) C del capítulo 4]. 


MTS imPULSOS Y LA FUNCIÓN DELTA DE DIRAC 


En los sistemas mecánicos, circuitos eléctricos, doblamiento de vigas y otras aplicaciones 
aparecen funciones con un valor muy grande durante un intervalo de tiempo muy corto. Por 
ejemplo, el golpe de un martillo ejerce una fuerza relativamente grande durante un intervalo 
relativamente corto, y un gran peso concentrado en un punto de una viga suspendida ejerce 
una fuerza de gran tamaño sobre una sección muy pequeña de la viga. Para trabajar con fuer- 
zas violentas o de breve duración, los físicos y los ingenieros usan la función delta introduci- 
da por Paul A. M. Dirac. Relajaremos nuestro rigor por el momento y presentaremos la si- 
guiente definición, un tanto informal. 


r FUNCIÓN DELTA DE DIRAC 


Definición 9. La función delta de Dirac 0 (1) se caracteriza por las dos propieda- 
des siguientes: 


Y y “infinito”, t=0, 
y 
O 


para cualquier función f(t) que sea continua en un intervalo abierto que contiene a 
t=0. 


Al recorrer el argumento de d(1), tenemos que Ó(t — a) =0,t*a y 


[58] 

3) | fol: — ajar = fla) 
00 

para cualquier función f(t) que sea continua en un intervalo abierto que contiene a f = a. 

Es claro que Ó(1 — a) no es una función en el sentido usual; en realidad, es un ejem- 
plo de lo que se llama función generalizada o distribución. A pesar de este inconve- 
niente, ¡la función delta de Dirac fue utilizada con éxito durante varios años para resolver 
varios problemas de física e ingeniería antes de que Laurent Schwarz justificara matemá- 
ticamente su uso! 

Un argumento heurístico para la existencia de la función delta de Dirac considera el im- 
pulso de una fuerza durante un breve intervalo de tiempo. Si una fuerza %(1) se aplica del 
instante £y al instante f,, entonces el impulso debido a % es la integral 


A 


Impulso := | F(D dt. 
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Por la segunda ley de Newton, vemos que 


t 5 
(4) | F0dt = | mó dt = mul) — mvltp) . 

L E 
donde m denota la masa y y denota la velocidad. Como mu representa el momento, podemos 
interpretar la ecuación (4) diciendo que el impulso es igual al cambio en el momento. 

Cuando un martillo golpea un objeto, transfiere un momento a éste. Este cambio en el 

momento ocurre durante un periodo muy breve de tiempo, digamos, [ tp, £1 ]. Si F,(t) repre- 
senta la fuerza debida al martillo, entonces el área bajo la curva %, (1) es el impulso o cam- 
bio de momento (véase la figura 7.24). Si, como muestra la figura 7.25, el mismo cambio de 
momento ocurre en intervalos de tiempo cada vez menores, digamos [ tp, £2] o [to, 13], enton- 
ces la fuerza promedio debe ser cada vez mayor para que los impulsos (las áreas bajo las 
curvas %,,) sigan siendo iguales. Si las fuerzas %,, tienen el mismo acto de impulso sobre los 
intervalos [ £p, £, ], respectivamente, donde 1,, > fy cuando n > oo, entonces %,, tiende a una 
función que se anula para £ + ty pero que tiene un valor infinito para f = fp. Además, las áreas 
debajo de las %,, tienen un valor común. Al normalizar este valor en 1 tenemos 


oo 
| F1)dt = 1 para toda n. 


Cuando fy = 0, deducimos de las propiedades límite de las F,, una “función” Ó que satisface 
la propiedad (1) y la condición integral 


(5) p Sdd=1. 


Impulso 


tf >=f 
to ti 0 a 


Figura 7.24 Fuerza debida al golpe de un martillo Figura 7.25 Fuerzas con el mismo impulso 
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Observe que (5) es un caso particular de la propiedad (2) obtenido al hacer f(t) = 1. Es inte- 
resante notar que (1) y (5) implican la propiedad general (2) (véase el problema 33). 

La transformada de Laplace de la función delta de Dirac se puede deducir fácilmente de 
la propiedad (3). Como Ó(+ — a) = 0 para t% a, si hacemos f(t) = e * en (3), vemos que 
para a =0, 


oo [2] 
[ e““8lt — ajdr = | e *Blr — ajdt=e * . 


0 —00 


Así, para a = 0, 
(6) £50—als=e". 


La función escalón unitario y la función delta de Dirac tienen una relación interesante. 
Observe que la ecuación (5) y el hecho de que Ó(x — a) se anule para x < a y para x > a im- 


plican que 
lo , ida, 
I, t>a 


=ult-a). 


tl 


(7) ' 5(x — aldx 


Si derivamos formalmente ambos lados de (7) con respecto de + (en el espíritu del teorema 
fundamental del cálculo), vemos que 


d—a=.w"(lib=a)j. 


Así, parece que la función delta de Dirac es la derivada de la función escalón unitario. Esto 
es cierto si consideramos la “derivación” en un sentido más general.* 

La función delta de Dirac se usa para modelar problemas de vibración mecánica que im- 
plican un impulso. Por ejemplo, un sistema masa-resorte en reposo golpeado por un martillo 
que ejerce un impulso sobre la masa quedaría descrito mediante el problema con valores ini- 
ciales simbólico 


(8) "+x=3805 xd0=0, x(0)=0, 


donde x(+) denota el desplazamiento con respecto del equilibrio en el instante f. Decimos 
que éste es un problema simbólico debido a que, aunque el lado izquierdo de la ecuación (8) 
representa una función ordinaria, el lado derecho no. En consecuencia, no es claro lo que 
queremos decir por una solución del problema (8). Como ó(1) se anula en todo punto excep- 
to en £ = O, estaríamos tentados a considerar a (8) como una ecuación homogénea con condi- 
ciones iniciales nulas. Pero la solución de este problema se anularía en todo punto, lo que 
ciertamente no describe el movimiento del resorte después de que el martillo ha golpeado la 
masa. 

Para definir qué entendemos por una solución de (8), recordemos que d(1) se exhibe co- 
mo el límite de fuerzas %,(t) que tienen un impulso unitario y que actúan en intervalos de 
tiempo cada vez menores. Si y,(£) es la solución del problema con valores iniciales 


(9) yy = Fals yal0)=0,  yrl0)=0, 


donde Ó se reemplaza con %,,, entonces podemos pensar la solución x(1) de (8) como el lími- 
te (cuando n > 00) de las soluciones y,,(1). 


Véase Distributions, Complex Variables, and Fourier Transforms, por H. J. Bremermann (Addison-Wesley, Rea- 
ding, Mass., 1965). 
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Por ejemplo, si 


”n, 0<1<1l/n, 


O, o bien. 


FAO =Mm— nmát— 1/n) = Í 


Al calcular la transformada de Laplace de la ecuación (9) vemos que 


y entonces 
n an ñ 
Ya A - a 2 
(3) E 
Ahora 
n n ns 


==- = Lin — tils) 
sisi + 1) 5 +1 in de (3) 


Por tanto, 
(10) yt) =n — ncost— (n — neosít — 1/m))uls — 1/m) 
as 0<1t<Ifn, 
neoslt— 1/n)—neost,  Ifa<1. 


Fijemos £ > 0. Entonces, para n suficientemente grande, tenemos que 1/n < t. Así, 


lím y,lt) = lím [1 cos(+ — 1/n) — neos] 


 cosír— 1/n) — cos + 
= —lím 5 — 


H—00 1/1 
 coslr + h) — cost 
= my 4 RA (donde k= —1/mM , 


= cos t) = sen! 
dt ] 


Además, para £ = 0, lím,,_, «, y,(0) = O sen O. Por lo tanto, 
lím y, (1) = sen £. 
n—=00 


Por lo tanto, la solución del problema simbólico con valores iniciales (8) es x(1) = sen £. 

Por fortuna, no tenemos que pasar por todo el tedioso proceso de hallar cada y, para ha- 
llar la solución x del problema simbólico. El método de la transformada de Laplace aplicado 
directamente a (8) nos proporciona la solución deseada x(t). En efecto, al considerar la 
transformada de Laplace de ambos lados de (8), obtenemos de (6) (con a = 0) 


(+ 0x(=1, 
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lo que da como resultado 


ds so . bo a 


+1 


Una peculiaridad del uso de la función delta de Dirac es que la solución x(t) = sen £ del 
problema simbólico con valores iniciales (8) no satisface ambas condiciones iniciales; es de- 
cir, (0) = 10. Esto refleja el hecho de que el impulso 0(1) se aplica en £ = 0. Así, el mo- 
mento x” pasa abruptamente de x'(0) = O a x'(0*) = 1 [observe que en la ecuación (8) la 
masa es igual a 1]. 

En el siguiente ejemplo usamos la función delta de Dirac para modelar un problema de 
vibración mecánica. 


EJEMPLO 1 Una masa unida a un resorte se libera desde el reposo, a un metro por debajo de la posición 
de equilibrio para el sistema masa-resorte y comienza a vibrar. Después de 7 segundos, la 
masa es golpeada por un martillo que ejerce un impulso sobre la masa. El sistema queda des- 
crito por el problema simbólico con valores iniciales 


,l 
(1D E +9 =301= 05) 3  x(0)=1, 


Sl 


0)=0, 
q 


donde x(+) denota el desplazamiento con respecto del equilibrio en el instante /. Determinar 
x(t). 


SOLUCIÓN SeaX(s) = £(x)(s). Como 
HHAs=s*Xi=s y  Llslr- mis =e"", 
al calcular la transformada de Laplace de ambos lados de (11) y despejar X(s) tenemos 
sX(s) — s + 9X(5) = 3e 7 


XÍs) a + e "== 


E 


¿£[cos 315) + e "Ll sen 3) (5) . 


Usamos la propiedad de traslación (véase la página 387) para determinar la transformada in- 
versa de Laplace de X(s), de modo que 


x(1) = cos 31 + [sen 3(1 — 7) ]ult — 7) 


ala <a, 
cos 3 —senó3f, T<t 
cos 3d, IEmr, 


T 
Vicos +2), Tr Át. 


La gráfica de x(t) aparece en curva continua en la figura 7.26 de la página 412. Como com- 
paración, la curva punteada exhibe el desplazamiento de un resorte vibrante sin perturbacio- 
nes. Observe que el impulso suma 3 unidades al momento en el instante  = 7. M 
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Figura 7.26 Desplazamiento de un resorte vibrante golpeado por un martillo en t = 7 


En la sección 7.7 definimos la función de respuesta al impulso para 
(12) ay” +by + cy=el0) 


como la función h(+) := £”*(H) (+), donde H(s) es la función de transferencia. Recuerde 
que H(s) es el cociente 


donde Y(s) es la transformada de Laplace de la solución de (12) con condiciones iniciales 
nulas y G(s) es la transformada de Laplace de g(1). Es importante observar que H(s), y por 
tanto h(t), no depende de la elección de la función g(1) en (12) [véase la ecuación (15) en la 
sección 7.7]. Sin embargo, es útil pensar la función de respuesta al impulso como la solución 
del problema simbólico con valores iniciales 


(13) ay +by+cy=6(t) 5 —y(0), y (0)=0. 


En efecto, si g(1) = Ó(t), tenemos G(s) = 1 y en consecuencia H(s) = Y(s). Así, h(t) = 
y(t). Vemos que la función h(t) es la respuesta al impulso d(t) para un sistema mecánico 
descrito por el problema simbólico con valores iniciales (13). 


En los problemas 1 a 6, evalúe la integral dada. eS 
3 | (sen 36 é - Sl dt 
20% 


1. IM (1 — DelD ds. 


— O 


2. | esiDdt. 


4. | e *slr+ Ddr. 


TO 


Sección 7.8 


5, | e Y8le— dr. 
0 
; 

6. | (cos 2)5(1 dt . 


En los problemas 7 a 12, determine la transformada de 
Laplace de la función generalizada dada. 


71 1)-351-3). 8. 36(1- 1). 
9. 15(: — 1). 10. “5(1 3). 
11, 5(1 — mjsen it, 12. e'5(e- 3). 


En los problemas 13 a 20, resuelva el problema simbóli- 
co con valores iniciales dados. 


13. w"+w=8l1—- 0%); 


Wo)=0, w(0)=0. 

14. y" +2y + 2y=8l1- 1); 
yJ0=1, yO =1. 

A A A o E 
¡DS FU =2 

16. = 2 =3%=20(=1)=56=3): 
y0)=2, F(U0=2. 

1 yY—y=4800-2D+é; 
y(0)=0,  y(0)=2 

18. y" — y —-2y= 3801 -—1)+e!; 
y(0)=0, y (0)=3. 

19. w" + 6w' + Sw =e'B[2£- 1); 
w0)=0, w(0)=4. 

MM. y” +5y + 6y =e 8(1- 2); 
sU=2. ¡== 


En los problemas 21 a 24, resuelva el problema simbóli- 
co con valores iniciales dados y bosqueje una gráfica de 
la solución. 


21. y" + y =6l1- 2); 
y(0)=0, y (0)=1. 

22 y" + y=5(- 7): 
y(0)=0. y (0=1. 

23. y" + y = 0 — mr) + ól(2- 201) ; 
y0)=0, y (0)=1, 

YA. y + y= 851-792): 
y0)=0, y (0=1. 
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En los problemas 25 a 28, determine la función de res- 
puesta al impulso h(t) usando el hecho de que h(t) es la 
solución del problema simbólico con valores iniciales 
con g(t) = Ó(t) y condiciones iniciales nulas. 


25, y" + 4dy + By=egl0). 
26. y" — 6y' + l3y=gl0). 
27. y" —-2y +5y=eg[0) . 28. y” —- y=el0). 


29. Una masa unida a un resorte se libera desde el repo- 
so, un metro por debajo de la posición de equilibrio 
para el sistema masa-resorte y comienza a vibrar. 
Después de 7/2 segundos, la masa es golpeada por 
un martillo que ejerce un impulso sobre la masa. El 
sistema queda descrito mediante el problema simbó- 
lico con valores iniciales 


xX0)=1, 
dx 
qO)=0, 


donde x(t) denota el desplazamiento con respecto 
del equilibrio en el instante £. ¿Qué le ocurre a la ma- 
sa después de ser golpeada? 

30. Es probable que haya escuchado que los soldados no 
deben marchar en cadencia al cruzar un puente. Re- 
suelva el problema simbólico con valores iniciales 


y +y= Qt — Zar), 


y(0)=0, y (0)=0, 
y explique por qué se han dado tales instrucciones a 
los soldados. [Sugerencia: Véase la sección 4.12]. 
31. Un sistema lineal es estable si su función de res- 
puesta al impulso »(t) permanece acotada cuando 
1 > +o0. Si el sistema lineal es descrito por 
ay" + by +cy=eg(0), 
donde b y c no se anulan al mismo tiempo, muestre 
que el sistema es estable si y sólo si las partes reales 
de las raíces de 
a?t+br+c=0 
son menores o iguales a cero. 
32. Un sistema lineal es asintóticamente estable si su fun- 
ción de respuesta al impulso satisface h(+) > 0 cuando 
t > +oo. Si el sistema lineal queda descrito por 
ay" +by' +cy=eg(l0), 
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33. 


34. 


35. 


Transformadas de Laplace 


demuestre que el sistema es asintóticamente estable si 
y sólo si las partes reales de las raíces de 


a?d+br+c=0 
son estrictamente menores que cero. 


La función delta de Dirac también se puede caracteri- 
zar mediante las propiedades 


0, 40, 
31) = ( o 
“infinito”, ¿=0, 
y p dlidt=1. 


Use formalmente el teorema del valor medio para in- 
tegrales definidas y verifique que si f(£) es continua, 
entonces las propiedades anteriores implican que 


PP suotga 110) 


00 


Use formalmente integración por partes para mostrar 
que 


P 108 (Dar =—F0) . 


00 


Además, muestre que en general, 


P Aa = (Lo) . 


La figura 7.27 muestra una viga de longitud 24 que 
está empotrada en un soporte por el lado derecho y 
libre por la derecha. La deflexión vertical de la viga 
a una distancia x del soporte se denota y(x). Si la vi- 


Empotrada en 
el soporte 


ga tiene una carga concentrada L que actúa sobre 
ella en el centro de la viga, entonces la deflexión de- 
be satisfacer el problema simbólico con valores en la 
frontera 

Ely (x) = Lx — A); 

y(0) = y'(0) = y" (24) = y"(2A) =0 . 
donde E, el módulo de elasticidad, e /, el momento de 
inercia, son constantes. Determine una fórmula para el 
desplazamiento y(x) en términos de las constantes A, 
L, E e 1. [Sugerencia: Sean y"(0) = A y y”(0) = B. 
Resuelva primero el problema simbólico de cuarto or- 


den con valores iniciales y luego use las condiciones 
y"(2A) = y”(24) = 0 para determinar A y B]. 


| 
| yx) 


Libre 


Figura 7.27 Viga empotrada en un soporte bajo una 
carga concentrada enx= A 


"FO" SOLUCIÓN DE SISTEMAS LINEALES MEDIANTE 
TRANSFORMADAS DE LAPLACE 


EJEMPLO 1 


Podemos usar la transformada de Laplace para reducir ciertos sistemas de ecuaciones diferen- 
ciales lineales con condiciones iniciales a un sistema de ecuaciones algebraicas lineales, donde 
de nuevo las incógnitas son las transformadas de las funciones que conforman la solución. Al 
despejar estas incógnitas y calcular sus transformadas inversas de Laplace, podemos obtener la 
solución del problema con valores iniciales para el sistema. 


Resolver el problema con valores iniciales 
x'(1) — 2y(1) = de; 


1) y (0) + 20) — al) = 4-2;  y(0)=-5. 
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SOLUCIÓN — Al calcular la transformada de Laplace de ambos lados de las ecuaciones diferenciales tenemos 


LN 22010) E, 
2) 


Sly Ys) + 2245) — az) = EE. 


Sean X(s) := L1x)(s) y Y(s) := Lfy)(s). Entonces, por el teorema 4 de la página 361, 
Lx Ms) = sX(s) — x(0) =5X (5) - 4, 
y Hs) = sY(s) — y(0) =s és) +3. 


Al sustituir estas expresiones en el sistema (2) y simplificar, obtenemos 


sX(s) — 21(s) = 444 
ds a 24 25+4 
AX) + (s + 2)F8) = SAA ) 
Ss 


Para eliminar Y(s) del sistema, multiplicamos la primera ecuación por (s + 2) y la segun- 
da por 2, para luego sumar y obtener 


[sls + 2) — 8 |x(s) a ls +24? Ra 4) % 10s* + 45 +8 


Esto se simplifica como 
( ) E As 2 2 
(s + 4)(s — 2) 


Para calcular la transformada inversa, primero escribimos a X(s) en la forma de fracciones 
parciales 


3 1 
X= a 


De la tabla de transformadas de Laplace vemos que 
(4) x(t) =3e *+e*, 


Para determinar y(£) podríamos despejar Y(s) en el sistema (3) y luego calcular su trans- 
formada inversa de Laplace. Sin embargo, es más fácil despejar y(t) en la primera ecuación del 
sistema (1) en términos de x(t): 


L, 
yí1) = y (0-21. 
Sustituimos x(t) de la ecuación (4) para obtener 


5. y) =-6 *+e9-20. 


La solución del problema con valores iniciales (1) consta de la pareja de funciones x(£), y(£) 
dada por las ecuaciones (4) y (5). WM 
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En los problemas 1 a 19, use el método de transformadas 
de Laplace para resolver el problema con valores inicia- 
les dado. En este caso, x', y', etc., denotan derivadas con 
respecto de t, lo mismo que el símbolo D. 


lx = 3x- 2y; xo) =1, 
y =3y=2x;  y(0)=1 
Li =x-y; 0)=-1, 
y =2x + dy; ví0) =0 
DE+twW=z-w; 1 A 
Z—wW=z ww; w(0)=0. 
dx —3x+2y=sent; x(0)=0, 
dx — Y > y=c08f; +(0)=0. 
5 =y+senf; 0 =2, 
y =x+2c08f:; y(0)=0. 
6 xX—=x->=y=1l; x(0)=0, 
ay =y= 0 als -=3A, 
7. (D— 4) x] + 6y = %e *; x(0) =-9, 
=(D= 19] =se*; y(0) = 
8. Dix]+y=0; 101 =14, 
dx + D[y] =3 yí(0) =4. 
Laly =-x; dO=2, Y(0)=-7, 
—3x" + 2y" = 3x — dy; (01)=4, 
y (0) = -9 
10. +y=1l53  x(0)=1,  x(0)=1, 
x+yY=->-1;3 yY0=1, y (0) = —1. 
1. +y=1l-=ut=2) xX0)=0, 
x+yY=0 v0)=0 
1 r+y=x;  0)=0, M0)=1, 
yy li 3) y (0) = —1 
13. — y = (senfuls= 1);  x(0)=1 
r+y=0; ví0) = 1 
14." =y+ ur 1); «(0=1, v(0)=0, 


y=x+1laur—- 1); 


15, 
16. 


17. 
18. . 


19. 


20. 


21. 


22. 


Ac ty=2; al = 
X+xoy=é+2-1; =D 
xo — lx + y =—[cosid desen; xj =0, 
lx + y + y =semf + 3cost:; Am) =3. 
X+x=y=20-2e7?; x(2) = 0, 
o xi=2d=-e7?; x(=1. 

a) =1. 

x—2y=0; xX0)=0, 
Xxoyv=0; (0 =0, 
+yoz2=3; Z(0) = -2. 
Xx =3x+y-2z; x0=-6, 
Yes —=x+2y+2;5 0=2, 
7 =de ty dE 2(0) = -12. 


Use el método de transformadas de Laplace para re- 
solver 

M+y=2; x0)=3, (0=0, 
d+ty=6; y(1) =4. 


[Sugerencia: Haga y(0) = c y luego despeje cl]. 

Para el problema de tanques interconectados de la 
sección 5.1, página 239, suponga que la entrada al 
tanque A es controlada ahora por una válvula que 
durante los primeros cinco minutos deja entrar 6 li- 
tros/minuto de agua pura, pero después de ello deja 
pasar 6 litros/minuto de una solución salina con una 
concentración de 2 kg/litro. Suponga que los demás 
datos siguen siendo los mismos (véase la figura 5.1) 
y determine la masa de sal en cada tanque para t > 0 
sixp =0 y yo = 4. 

Vuelva a calcular el movimiento oscilador masa-re- 
sorte en el problema 1 de los ejercicios 5.4 (página 
272), usando transformadas de Laplace. 


En los problemas 23 y 24, determine un sistema de ecua- 
ciones diferenciales y condiciones iniciales para las co- 


rrientes en las redes dadas en los diagramas esquemáti- 


cos; las corrientes iniciales son nulas. Determine las 


corrientes en cada rama de la red (véase la sección 5.6 


para un análisis de las redes eléctricas). 


23. 


6v 
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20 L 24. 0.005 H 0.01 H 


1 
a A 50 V 


Figura 7.29 Red RL para el problema 24 


0.2H Í, 


Figura 7.28 Red RL para el problema 23 


RESUMEN DEL CAPÍTULO 


El uso de la transformada de Laplace nos ayuda a simplificar el proceso para resolver problemas 
con valores iniciales para ciertas ecuaciones diferenciales e integrales, en particular cuando 
está presente una función de forzamiento con discontinuidades. La transformada de Laplace 
£(f) de una función f(£) se define como 


2) = | Cera 


para todos los valores de s para los que existe la integral impropia. Si f(t) es continua por 
partes en [O, co) y de orden exponencial a (es decir, |f (1) | no crece más rápido que una 
constante por e*' cuando £ > 00), entonces £(fH(s) existe para toda s > Q. 

La transformada de Laplace se puede interpretar como un operador integral que a cada 
función f(t) le asocia una función F(s). Las transformadas de algunas funciones comunes 
aparecen en la tabla 7.1, página 358, y en el forro de este libro. El uso de estas tablas es me- 
jorado por varias propiedades importantes del operador £. 

Linealidad: Llaf+ bg) = Af] + bife). 

Traslación en s: Lle“f()ps) = Fls — a), donde F = 2 f). 

Traslación ent: L(g(tju(t — a))(s) =e “Ll[g(t + a)j(s), donde u(t — a) es 
la función escalón, igual a 1 para £ > a y O para 1 < a. Si f(t) es continua y (0) = 
0, entonces 


Lea rsHo = 0 ala a) 
donde f= £7UF), 


Propiedad de convolución: —L(f* e) = L(f1£fg), donde f * e denota la fun- 
ción convolución 


rela | 10 eto. 


Una razón de la utilidad de la transformada de Laplace está en la sencilla fórmula para 
la transformada de la derivada f': 


(1) Ll Hs) =sF(s) — FÍ0) , donde F= £[f). 
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Esta fórmula muestra que al usar la transformada de Laplace, podemos reemplazar, esencial- 
mente, “derivación con respecto de £” por la sencilla operación de “multiplicación por s”. La 
extensión de (1) a derivadas de orden superior es 


(2D) LUNAS) = "F(s5) — SO) — SIP (O) — +++ — PM). 
Para resolver un problema con valores iniciales de la forma 
BD a +oy+coy=fl0; y(0)=a, y (0)=8 


por medio del método de transformada de Laplace, calculamos la transformada a ambos la- 
dos de la ecuación diferencial en (3). Usamos la linealidad de £ y la fórmula (2) conduce a 
una ecuación que implica la transformada de Laplace Y(s) de la solución (incógnita) y(t). 
El siguiente paso consiste en hallar Y(s) a partir de esta ecuación, más sencilla. Por último, 
calculamos la transformada inversa de Laplace de Y(s) para obtener la solución deseada. Es- 
te último paso para determinar £”*(Y) es con frecuencia el más difícil. A veces se necesita 
una descomposición en fracciones parciales, un uso adecuado de las propiedades de la trans- 
formada, una excursión a través de las tablas de transformadas de Laplace, o la evaluación de 
una integral de contorno en el plano complejo. 

Para el problema particular en (3), donde a, b y c son constantes, la ecuación diferencial 
se transforma en una sencilla ecuación algebraica en términos de Y(s). Otra característica 
importante de esta última ecuación es que incorpora las condiciones iniciales. Cuando los 
coeficientes de la ecuación en (3) dependen de £, la siguiente fórmula puede ser útil para 
calcular la transformada: 


d“F 
2d Hs) = Da” (s), donde F=X£(f). 

Si la función de forzamiento f(t) en la ecuación (3) tiene discontinuidades, con frecuen- 
cia es conveniente escribir f(t) en términos de funciones escalón unitario u(t — a) antes 
de proceder con el método de la transformada de Laplace. La transformada de una función de 
forzamiento periódica f(t) con periodo T está dada por 


e 
| e fidd 
20 
NS == 

La función delta de Dirac ó(1) es útil para modelar un sistema excitado por una fuerza 
de gran tamaño aplicada durante un breve intervalo de tiempo. No es una función en el sentido 
usual, pero se puede interpretar como la derivada de una función escalón unitario. La trans- 


formada de Í(t — a) es 


£(5(1 =- ajHs) =eg *, a=0Q, 


PROBLEMAS DE REPASO 


En los problemas 1 y 2, use la definición de la transfor- En los problemas 3 a 10, determine la transformada de 


0] 


3 > 


Ó=1t, 


mada de Laplace para determinar £4f). Laplace de la función dada. 
U=:1=2, ARES, 4. e “sen 41. 
21. 5.e —-P+fÉ-senSr. 
D=1=5, 6. Tecos 3t - 2e sense. 
st, 7. tcos Óf . 


8. (1+ 3 =(e +3. 9 Pulr-4). 
10, f(1)=cost,—Tr/2<t<m/2 . y f(t) tiene pe- 
riodo 77. 


En los problemas 11 a 17, determine la transformada in- 
versa de Laplace de la función dada. 
Me a 
ls + 37 $ —ds+6 

45? + 135 + 19 
ís — Ds? + 4s + 13) 

si + l65 +9 
ls + 15 + 3)(s — 2) 
IA 16 A 
(s + 1(s + 2) (+97 
e Pas +2) 
(s —= ls +2)" 


13, 


14. 


15. 


17 


=R 


18. Determine la serie de Taylor para f(t) = e" en torno 
de t = 0. Suponiendo que la transformada de Lapla- 
ce de f(t) se puede calcular término a término, deter- 
mine un desarrollo para £(f)(s) en potencias de 1/s. 


En los problemas 19 a 24, resuelva el problema con va- 
lores iniciales dado para y(t) mediante el método de 
transformadas de Laplace. 


19. y" —-7y + 1l0y=0,; 


USD, FW==3, 
20. y" + 6y +9y+=0; 
v0)=-3, y (0)=10. 
21. y + 2y+2y=P"+4r;5 
y(0)=0, y (0=-1. 
22. y" + Y9y = 10e% ; 
100=-=1., y (0=5, 
23, y" +3yY +4y=ulr— 1); 
yJN0=0, y (0)=1. 


419 


Ejercicios de escritura técnica 


24. y” — dy + dy = Pet; 
y(0)=0,  y(0)=0. 
En los problemas 23 y 26, determine soluciones del pro- 


blema con valores iniciales dado. 


25. ty" + 2(r- Uy -2y=0; 


y0)=0, y (0)=0. 
26, ty" + 21 — 1)y + (1- 2y=0:; 
y(0)=1, y (0=-1. 


En los problemas 27 y 28, resuelva la ecuación dada pa- 
ra y(t). 
E 
27. yO + [ lr — ulylw)du=.e%, 
0 
1 


28. y (1) -2 | vívisen(r — vidv= 1; 


ANS =LE: 


29. Un sistema lineal queda descrito mediante 
y" —Sy' +6y=g(1). 


Determine la función de transferencia y la función 
de respuesta al impulso. 


30. Resuelva el problema simbólico con valores iniciales 


En los problemas 31 y 32, use transformadas de Laplace 
para resolver el sistema dado. 


M.X+y=0; x(0)=0, 
x+y=1l-ut-2; vo) =0. 

Y. x+2y=u(t-3)5 x(0)=1, x(0)=-1, 
xX+yY=y; y(0)=0. 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


1. Compare el uso de las transformadas de Laplace 
para resolver ecuaciones diferenciales lineales con 
coeficientes constantes con el uso de logaritmos 
para resolver ecuaciones algebraicas de la forma 
x=. 


2. Explique por qué el método de transformadas de 
Laplace funciona tan bien para ecuaciones diferen- 
ciales lineales con coeficientes constantes y para 
ecuaciones íntegro-diferenciales que implican una 
convolución. 
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Analice varios ejemplos de problemas con valores 
iniciales donde el método de transformadas de La- 
place no sea aplicable. 


. Un sistema lineal es asintóticamente estable si su 


función de respuesta al impulso A(+) > 0 cuando 1 
> +00. Suponga que H(s), la transformada de La- 
place de h(1), es una función racional en forma redu- 
cida, de modo que el grado del numerador sea menor 


que el grado del denominador. Explique con detalle 
la forma de caracterizar la estabilidad asintótica del 
sistema lineal en términos de los ceros del denomi- 
nador de H(s). Dé ejemplos. 


. Compare y contraste la solución de problemas con 


valores iniciales mediante transformadas de Laplace 
contra los métodos del capítulo 4. 


PROYECTOS DE GRUPO PAI 


—A. Fórmulas de Duhamel 


Para un sistema lineal descrito por la ecuación 
(1) ay” + by + cy=gl0), 
donde a, b y c son constantes reales, la función 


ly Hs) Ll saliday 
—leMs)  Plentrada Y” 


(2) Als): 


donde todas las condiciones iniciales son nulas, es la función de transferencia del sistema. 
(Como mencionamos en la sección 7.7, la función de transferencia H(s) depende sólo de las 
constantes a, b, c del sistema; no es afectada por la elección de g). Si la función de salida g(1) 
es la función escalón unitario u(t), entonces la ecuación (2) implica que 


2ly Hs) = LlujisHls) = 


La solución (función de salida) en este caso particular es la admisión indicatriz y se denota co- 
mo A(+1). Por lo tanto, L(4)(s) = H(s)/s. 

Es posible expresar la respuesta y(1) del sistema a una función general de entrada g(1) en 
términos de g(t) y de la admisión indicatriz A(t). Para deducir estas relaciones, proceda como 
sigue: 


(a) Muestre que 
dd lyjls) = AHI Lla Hs) - 
(b) Ahora aplique el teorema de convolución a (3) y muestre que 
1 


a y= 2 [at - lujdo > 2 Patol = vá l 


U 
(c) Para calcular la derivada indicada en (4), se puede usar la regla de Leibniz: 
d 0) 70) 0 1 db da 
di | La dais La ado + 0. (o Alo.) GO. 


donde suponemos que f y df/0t son continuas en v y £, y a(t) y b(t) son funciones di- 
ferenciables de £f. Aplique esta regla a (4) para deducir las fórmulas 


(5) y(1) = Pa — v)lglujdo , 


o n= art — yjdv + A(Og(0) . 


[Sugerencia: Recuerde que las condiciones iniciales sobre A son A(0) = 4'(0) = 0]. 


421 


422 Capítulo 7  Transformadas de Laplace 


(d) En las ecuaciones (5) y (6), haga el cambio de variable w = £— vu, y muestre que 


(7) y(1) = [artos jar, 


E 
0 [al de ed + AOgÍO) 
0 
Las ecuaciones (5)-(8) se conocen como fórmulas de Duhamel, en honor del matemático 
francés J. M. C. Duhamel. Estas fórmulas son útiles para determinar la respuesta del sistema a 
una entrada general g(1), pues la admisión indicatriz del sistema se puede determinar de mane- 
ra experimental midiendo la respuesta del sistema a una función escalón unitario. 


(e) La función de respuesta al impulso h(t) se define como h(+) := £”*(Hy(0), donde 
H(s) es la función de transferencia. Muestre que h(+) = A'(t), de modo que las ecua- 
ciones (5) y (7) se pueden escribir en la forma 


f 1 
(9) ye) = [ hit — vjelvuldv = | híwelt — vjdv . 
o 0 
Observemos que la admisión indicatriz es la respuesta del sistema a una función escalón 
unitario y la función de respuesta al impulso es la respuesta al impulso o función delta unitaria 
(véase la sección 7.8). Pero la función delta es la derivada (en un sentido generalizado) de la 
función escalón unitario. Por lo tanto, el hecho de que h(+) = A'(£) no es muy sorprendente. 


CB. Modelación mediante la respuesta de frecuencia 


La modelación mediante la respuesta de frecuencia de un sistema lineal se basa en la premisa 
de que la dinámica de un sistema lineal se puede recuperar si conocemos la forma en que el sis- 
tema responde a las entradas senoidales. (Precisaremos esto matemáticamente en el teorema 
13). En otras palabras, para determinar (o identificar) un sistema lineal, lo único que debemos 
hacer es observar la forma en que el sistema reacciona a las entradas senoidales. 

Suponga que tenemos un sistema lineal descrito mediante 


(10 y +pyY+aq=egl), 


donde p y q son constantes reales. La función g(1) es la función de forzamiento o función de 
entrada. Cuando g(t) es un senoide, la solución particular de (10) obtenida mediante el méto- 
do de coeficientes indeterminados es la solución de estado estacionario o función de salida 
Yss(1) correspondiente a g(1). Podemos pensar un sistema lineal como un compartimento o blo- 
que en el que entra una función de entrada £ y sale una función de salida y,, (véase la figura 
7.30). Identificar un sistema lineal quiere decir determinar los coeficientes p y q en la ecua- 
ción (10). 


Entrada Sistema lineal Salida 
g() y "+py +qy=8(0 O) 


Figura 7.30 Diagrama de bloque que muestra un sistema lineal 


loglH(iw)| 
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Será conveniente trabajar con variables complejas. Un número complejo z se expresa por 
lo general en la forma z = Y + ¡$B, donde a. y B son números reales e ¡ denota V—1. También 
podemos expresar a z en forma polar, z = re'? donde 1? = 02 + P? y tan 0= B/a. La cantidad 
r (=0) es la magnitud y 0 el ángulo fase de z. 

El siguiente teorema proporciona la relación entre el sistema lineal y su respuesta a entra- 
das senoidales en términos de la función de transferencia A(s) [véase la ecuación (2) del pro- 
yecto A]. 


SOLUCIONES DE ESTADO ESTACIONARIO 
PARA ENTRADAS SENOIDALES 


Teorema 13. Sea H(s) la función de transferencia para la ecuación (10). Si H(s) es 


finito en s = ¡w, donde wes real, entonces la solución de estado estacionario de (10) 
para g(t) = e" es 


(1) ys(t) = H(ioje” = H(iw)fcos wt + isen wf) . 


(a) Demuestre el teorema 13. [Sugerencia: Haga y,.(t) = Ae'” y muestre que A = H(iw)]. 

(b) Use el teorema 13 para mostrar que si g(1) = sen 01, entonces la solución de estado 
estacionario de (10) es M(w) sen[ ot + N(0)], donde H(iw) = M(oJeW% es la for- 
ma polar de H(iw). 

(c) Determine M(0) y N(w) en términos de p y q. 

(d) Los resultados experimentales para la modelación mediante la respuesta de frecuen- 
cia se presentan por lo general en gráficas de respuesta de frecuencia o gráficas de 
Bode. Hay dos tipos de gráficas de Bode. La primera es el logaritmo de la magnitud 
M(o) de H(iw) contra la frecuencia angular (usando una escala logarítmica para 0. 
La segunda es una gráfica del ángulo fase o argumento N(w) de H(¡0) contra la fre- 
cuencia angular usando una escala logarítmica para (. Las gráficas de Bode para la 
función de transferencia H(s) = (1 + 0.2s + s?) aparecen en la figura 7.31. 


E 

AS] 

IS] 

E 

5 

E 

as 

3 

Bb 
2.0 ++ +++ +++ < 180 +++ 225 | 
01 02 04 071.0 2 4 710 0.1 02 04 0.71.0 2 4 710 

Frecuencia angular w Frecuencia angular w 


Figura 7.31 Gráficas de Bode para H(¡w) = [1 + 0.2(i0) + (iw)?]' 


Bosqueje las gráficas de Bode del sistema lineal descrito mediante la ecuación (10) con 
p =0.4 y q = 1.0. Use w = 0.3, 0.6, 0.9, 1.2 y 1.5 para graficar M(0) y 0= 0.5, 0.8, 1,2 y5 
para la gráfica de N(w). 


(e) Suponga que sabemos que q = 1. Al introducir una onda senoidal con w = 2, el siste- 


Las curvas de respuesta de frecuencia también se analizan en la sección 4.9. 
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ma se estabiliza en una salida senoidal de estado estacionario con magnitud M(2) = 
0.333. Determine p y con ello, identifique el sistema lineal. 

(f) Suponga que una entrada con onda senoidal con (— = 2 produce una salida senoidal 
de estado estacionario con magnitud M(2) = 0.5 y que cuando w = 4, entonces 
M(4) = 0.1. Determine p y q e identifique con ello el sistema. 


En la mayor parte de las aplicaciones hay algunas imprecisiones al medir las magnitudes y 
las frecuencias. Para compensar estos errores, se usan como entrada varias frecuencias distin- 
tas. Luego se determina una aproximación mediante mínimos cuadrados para p y q. Para un 
análisis de la modelación mediante la respuesta de frecuencia como herramienta de modela- 
ción matemática, véase “Modeling Linear Systems by Frequency Response Methods”, por W. 
F. Powers, capítulo 9 de Differential Equations Models, por M. Braun, C. Coleman y D. Drew 
(editores), (Springer-Verlag, Nueva York, 1983). Hay otros ejemplos en Schaum's Outline on 
Feedback and Control Systems, por J. J. DiStefano, A. R. Stubberud e I. J. Williams (McGraw- 
Hill, Nueva York, 1990, 2a. edición), capítulo 15. 


Cc. Determinación de los parámetros del sistema 


En el diseño mecánico, a veces hay que determinar parámetros del sistema aunque no se tenga 
toda la información sobre las fuerzas en el sistema. Por ejemplo, en la sección 4.1 (página 152) 
mostramos que la ecuación diferencial que describe el movimiento x(+t) de un oscilador masa- 
resorte amortiguado y con forzamiento externo es 
2 
ls, 
d di 


donde f(+) es la fuerza externa; los otros parámetros se definen en la sección 4.1. Suponga que 
el sistema está subamortiguado (b? < 4mk; véase la sección 4.8), que parte del reposo [x(0) = 0, 
x'(0) = 0] y que la fuerza está acotada: MO) | <A para toda £. 


(a) Muestre que las transformadas X(s) y F(s) de x(t) y f(t) están relacionadas de la ma- 
nera siguiente: 


1 
E e agas E E 
ls ms” + bs +k (5) 
(b) Use el teorema de convolución para deducir la fórmula 
rf buf? 
x(1) = | 1 ele PP sen Buda, 
a] SU) 8 
donde (como en la ecuación (15) de la sección 4.11, página 233) 
B= 27 Yami Hb 
(c) Muestre que bajo estas circunstancias, el movimiento x(1) está acotado por 
(| = A1/Bm 
y también por 
ix(e)] < 24/8b . 
(d) Suponga que la masa m = 5 kg, que la constante de resorte k = 3000 N/m y que la 


fuerza está acotada por A = 10 N. ¿Qué rango de valores para la constante de amorti- 
guamiento b garantizará un desplazamiento de 1 cm (0.01 m) o menor? 


CAPÍTULO 


Soluciones de ecuaciones 


diferenciales mediante series 


MIER INTRODUCCIÓN: LA APROXIMACIÓN 
POLINOMIAL DE TAYLOR 


Tal vez la mejor herramienta para aproximar numéricamente una función f(x) cerca de un 
punto particular xy sea el polinomio de Taylor. La fórmula para el polinomio de Taylor de 
grado n con centro en xy, el cual aproxima una función f(x) que posee n derivadas en xp, es 


(1 Palx) = flxo) + Súxo)lx — xp) + 2 (x = xp) 


14) 
3 
- 500) 


pa + 


+ (pe eee 


(a — x0N 


Los valores de este polinomio y de sus derivadas en xy concuerdan con los de f y sus deri- 
vadas: 
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Por ejemplo, los primeros cuatro polinomios de Taylor para e”, en torno de xy = 0, son 
po =1, 
plx)=1+.<, 
(2) pla =1+x+ E ] 
e A 


EJEMPLO 1 


sl ie 


Su eficacia para aproximar la función exponencial se demuestra en la figura 8.1. 


Figura 8.1 Gráficas de polinomios de Taylor para e* 


El polinomio de Taylor de grado n difiere del polinomio del siguiente grado inferior sólo 
por la suma de un término: 


So) 
pl = pd + E e o), 
de modo que un listado como (2) es redundante; se puede leer py(x), p¡(x) y p>(x) de una 
fórmula para p3(x). En efecto, si f es infinitamente diferenciable, p,(x) es justamente la 
(n + 1)-ésima suma parcial de la serie de Taylor' 


o. Y 


Determinar los polinomios de Taylor de cuarto orden correspondientes a las funciones e*, 
cos x y sen x en xy = 2. 


'La serie de Taylor truncada se presentó en la sección 3.6 (página 122) como herramienta para construir fórmulas 
recursivas de soluciones aproximadas de ecuaciones diferenciales. 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Sección 8.1 Introducción: La aproximación polinomial de Taylor 427 


Para f(x) = e”, tenemos que £)(2) = e? para cada ¡ = 0, 1,..., de modo que (1) implica 
Lal 2 e? 2 e? 1, € 4 
eme +e (1 — 2) + 57 (1 — 2) + 37 (x — 2) +qe=2) y 
Para f(x) = cos x, tenemos que f'(x) = —sen x,f"(x) = —cos x, f”"(x) = senxfW(x) = 


cos x, de modo que 


cos x = cos 2 — [sen 2)(x — 2) — 


De manera análoga vemos que 


sena = sen 2 + (cos 2)(x — 2) na 2y a ar 


Para relacionar este esquema de aproximación con nuestro tema (la solución de ecuacio- 
nes diferenciales), alteraremos nuestro punto de vista; consideramos una ecuación diferen- 
cial no como una “condición por satisfacer”, sino como una receta para construir los polino- 
mios de Taylor de sus soluciones. Además de proporcionar un método muy general para 
calcular soluciones aproximadas y precisas de la ecuación cerca de cualquier punto “de par- 
tida” particular, esta interpretación nos da una mejor idea del papel de las condiciones inicia- 
les. El siguiente ejemplo ilustra el método. 


Determinar los primeros polinomios de Taylor que aproximan la solución en torno de xy = 0 
del problema con valores iniciales 


y” =3y' + By 4 y(0)=10, y()=5. 
Para construir 


y"(0) . y”(0) y 
pala) a y(0) + y (O)x + ye ++ dl He emo áL > Ñ 


necesitamos los valores de y(0), y'(0), y”(0), y”(0), etc. Los dos primeros vienen dados 
por las condiciones iniciales. El valor de y”(0) se puede deducir de la propia ecuación dife- 
rencial y los valores de las derivadas de orden menor: 


y"(0) = 3y (0) + Py (0) =3-5 + 0-10=15. 


Como y” = 3y' + x 3y se cumple en cierto intervalo en torno de xy = 0, podemos derivar 


ambos lados para deducir 
7 
y" 8 3y” + dit + By , 
ye) Es 3y" + Gaby E Ly + Aya , 


5-40, 28-25, a 
y 3y os y+ lo). 
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Así, al sustituir x = O deducimos que 
y"(0) =3:15 +7 7 10 + 0.545, 
Wo) = 3-45 + E a pr 2 og. 5+0%.15= 135, 


vo) =3-135 + q 0h. 10 + (> 3 ¡no existe! 


En consecuencia, sólo podemos construir los polinomios de Taylor de grado O a 4 para 
la solución, y pa(x) está dado por 


152,403, 188,4 
palx) 104 14 a A AA 


52,83,8, 
10 + dx + 0 +A gr 


El siguiente ejemplo demuestra la aplicación del método de polinomios de Taylor a una 
ecuación no lineal. 


EJEMPLO 3 Determine el polinomio de Taylor de grado 3 para la solución al problema con valores ini- 
ciales 


r= . E. + ; a 
e Pos JOA 


SOLUCIÓN Como y(0) = 0, sustituimos x = 0 y y =0 en la ecuación (4) y vemos que y'(0) = 1. Para 
determinar y”(0), derivamos ambos lados de la ecuación en (4) con respecto de x, obtenien- 
do así una expresión para y”(x) en términos de x, y(x) y y” (x); a saber, 


(5) y") = Dx + y) + 1031 + vd]. 
Sustituimos x = 0, y(0) =0 y y'(0) = 1 en (5) para obtener 
"0 -=PIAOI+D= 2 


De manera similar, derivando (5) y sustituyendo, 


y == 2140) + el ES AS 
60) = 2(1)9(1 + 1? — (1-2) = 10. 


Así, el polinomio de Taylor de grado 3 es 


10 5 
A rl E E m 
En un sentido teórico, podemos estimar la precisión con la que un polinomio de Taylor 
P,(x) aproxima su función objetivo f(x) para x cercana a xy. Si e, (x) mide la precisión de la 
aproximación, 


Sección 8.1 Introducción: La aproximación polinomial de Taylor 429 


entonces el cálculo nos proporciona varias fórmulas para estimar £,. La más transparente se 
debe a Lagrange: si la (n + 1)-ésima derivada de f existe y es continua en un intervalo que 
contenga a Xy y x, entonces 


fue) 


(6) Enix) 5 (n 5 15 


(x ps ÓN , 


donde se garantiza que E, aunque desconocida, está entre xo y x* 


La figura 8.1 y la ecuación (6) sugieren que uno podría controlar el error en la aproxi- 
mación mediante polinomios de Taylor aumentando el grado n del polinomio (es decir, con- 
siderando más términos), aumentando con ello el factor (n + 1)! en el denominador. Por su- 
puesto, esta posibilidad está limitada por el número de veces que podemos derivar a f. En el 
ejemplo 2, por ejemplo, la solución no tenía una quinta derivada en xy = 0 (f (S (0) es “infi- 
nita”). Así, no podríamos construir ps(x), ni concluir algo acerca de la precisión de pa(x) a 
partir de la fórmula de Lagrange. 

Sin embargo, para el ejemplo 3 podríamos, en teoría, calcular cada derivada de la solu- 
ción y(x) en xy = 0 y especular acerca de la convergencia de la serie de Taylor 


0 y y Ñ "a 
xo) = Mm, Y e — a) 
sl 4= A 


a la solución y(x). Para ecuaciones no lineales como (4), el factor F"+1)(E) en la fórmula de 
Lagrange para el error puede crecer demasiado rápido con n y amenazar la convergencia. Pe- 
ro si la ecuación diferencial es lineal y sus coeficientes y término homogéneo gozan de una 
característica llamada analiticidad, nuestro deseo se verá cumplido; el error realmente tiende 
a cero cuando el grado n tiende a infinito, y se puede asegurar que la sucesión de polinomios 
de Taylor converge a la solución real en cierto intervalo (conocido). Por ejemplo, las funcio- 
nes exponencial, seno y coseno del ejemplo 1 satisfacen ecuaciones diferenciales lineales con 
coeficientes constantes, y sus series de Taylor convergen a los valores correspondientes de la 
función. (En realidad, todas sus derivadas están acotadas en cualquier intervalo de longitud fi- 
nita, de modo que la fórmula de Lagrange para sus errores de aproximación tiende a cero al 
crecer n, para cada valor de x). Éste es el tema de las primeras secciones de este capítulo. 

En las secciones 8.5 y 8.6 veremos que las soluciones de ecuaciones lineales de segundo 
orden pueden tener un comportamiento complejo cerca de puntos xy donde el coeficiente 
de y” se anule; de hecho, tan complejo que los algoritmos de Euler o Runge-Kutta no serían de 
mucha ayuda. Pero una inteligente modificación del método de polinomios de Taylor, debida 
a Frobenius, proporciona aproximaciones muy precisas a las soluciones en esas regiones. Tal 
vez esta última característica sea la que acentúa el valor de la metodología de Taylor en la 
práctica actual de las matemáticas aplicadas. 


“La ecuación (6) se demuestra mediante el teorema del valor medio; véase, por ejemplo, Principles of Mathematical 
Analysis, 3a. edición, por Walter Rudin (McGraw-Hill, Nueva York, 1976). 
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En los problemas 1 a 8, determine los tres primeros tér- 
minos no nulos en las aproximaciones mediante polino- 
mios de Taylor para el problema con valores iniciales 
dado. 


Lyi=As ys H0J=1 
2y=yY;  y(0)=2 
3. y =seny+te"; y(0)=0. 
4. y =senx+y)5  y(0)=0. 
Sox + tr=0; NH =l, 0) 
6 y" +y=0;  y(0)=0, y (0)=1. 
7. y"(8) + y(0) = sen0 ; 
y(0)=0, y (0)=0. 
8. y" +seny=0; y(0)=1, y (0)=0. 


9. (a) Construya el polinomio de Taylor p3(x) de grado 

3 para la función f(x) = ln x en torno de x= l. 

(b) Use la fórmula (6) para el error y muestre que 

(0.5)* 

In(1.5) — pa(1.5)] === 0.015625 . 

(c) Compare la estimación de la parte (b) con el error 
real calculando |In(1.5) =— p3(1.5)|. 

(d) Bosqueje las gráficas de ln x y p3(x) (en el mis- 
mo plano) para0 <x<2, 


10. (a) Construya el polinomio de Taylor p3(x) de gra- 
do 3 para la función f(x) = 1/(2 — x) en torno 
de x =0. 

(b) Use la fórmula (6) para el error y muestre que 
1 1 2 1 pl 
1) o) 0). 
(c) Compare la estimación de (b) con el error real 


5-olz) 


(d) Bosqueje las gráficas de 1/(2 — x) y px(x) (en 
el mismo plano) para 2 < x <2, 


11. Justifique que si y = q(x) es una solución de la 
ecuación diferencial y” + p(x)y” + q(x)y = g(x) en 
el intervalo (a, b), donde p, q y g son dos veces dife- 
renciables, entonces la cuarta derivada de p(x) exis- 
te en (a, b). 

12. Justifique que si y = q(x) es una solución de la 
ecuación diferencial y” + p(x)y" + q(x)y = g(x) en 
el intervalo (a, b), donde p, q y g tienen derivadas de 


13. 


14. 


15. 


16. 


todos los órdenes, entonces p(x) tiene derivadas de to- 
dos los órdenes en (a, b). 
Ecuación de Duffing. En el estudio de un resorte 
no lineal con forzamiento periódico surge la siguien- 
te ecuación: 

y"+ky+ry=Acos of. 
Seank=r=A=lyw= 10. Determine los tres 
primeros términos no nulos de las aproximaciones 
mediante polinomios de Taylor a la solución con va- 
lores iniciales y(0) = 0, y'(0) = 1. 


Resortes suaves y duros. Para la ecuación de Duf- 
fing dada en el problema 13, el comportamiento de 
las soluciones se modifica cuando r cambia de signo. 
Cuando r > 0, la fuerza de restauración ky + ry? se 
vuelve más fuerte que para el resorte lineal (r = 0). 
Dicho resorte es duro. Cuando r < 0, la fuerza de 
restauración es más débil que la del resorte lineal y el 
resorte es suave. Los péndulos actúan como resortes 
suaves. 

(a) Vuelva a resolver el problema 13, con r = —1. 
Observe que para las condiciones iniciales y(0) = 
O, y'(0) = 1, los resortes suaves y duros parecen 
responder de la misma forma para £ pequeño. 

(b) Mantengak =A = 1 y w= 10; cambie las condi- 
ciones iniciales por y(0) = 1 y y'(0) = 0. Ahora 
vuelva a resolver el problema 13 conr = +1. 

(c) Con base en los resultados de la parte (b), ¿hay 
alguna diferencia entre el comportamiento de 
los resortes suaves y duros para £ pequeña? Ex- 
plique. 

La solución del problema con valores iniciales 
xy (a) + 29 (0) + xay(a)=0, 
y(0)=1, y (0)=0 

tiene derivadas de todos los Órdenes en x = O (aun- 

que esto no es evidente). Use la regla de L'Hópital 

para calcular el polinomio de Taylor de grado 2 que 
aproxima a esta solución. 

Ecuación de van der Pol. En el estudio de los tu- 

bos al vacío surge la siguiente ecuación: 

y" + (0.1) — Dy +y=0. 
Determine el polinomio de Taylor de grado 4 que 


aproxima la solución con valores iniciales y(0) = 1, 
y'(0) =0. 
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MAS SERIES DE POTENCIAS Y FUNCIONES ANALÍTICAS 


Con frecuencia, las ecuaciones diferenciales estudiadas en secciones anteriores poseían solu- 
ciones y(x) que se pueden escribir en términos de funciones elementales como polinomios, 
exponenciales, senos y cosenos. Sin embargo, hay muchas ecuaciones importantes cuyas so- 
luciones no se pueden expresar de tal forma. En los capítulos anteriores, al encontrar una 
ecuación de este tipo expresamos la solución como una integral (véase el problema 27 de los 
ejercicios 2.2, página 46) o como una aproximación numérica (secciones 3.5-3.7 y 5.6). Sin 
embargo, el esquema de aproximación mediante polinomios de Taylor de la sección anterior 
sugiere otra posibilidad. Suponga que la ecuación diferencial (y las condiciones iniciales) per- 
miten el cálculo de cada derivada ym) en el punto de desarrollo xy. ¿Existen condiciones que 
garanticen que la sucesión de polinomios de Taylor converja a la solución y(x) cuando el gra- 
do de los polinomios tiende a infinito, 


2d 20 17 
, s Y") j S y") a PA 
lím — lx — 19 = a lx — xp)! = yla) ? 
anu j=0  f) j=0 $ 

En otras palabras, ¿cuándo podemos estar seguros que una solución de una ecuación diferen- 
cial se representa mediante su serie de Taylor? Como veremos, la respuesta es bastante favo- 
rable y presenta una nueva y poderosa técnica para resolver ecuaciones. 

La forma más eficaz de iniciar nuestro análisis de este tema es investigar las propiedades 
algebraicas y de convergencia de expresiones genéricas que incluyen a las series de Taylor, 
“polinomios largos”, por así decirlo, o, de manera más convencional, series de potencias. 


Series de potencias 


Una serie de potencias en torno del punto xy es una expresión de la forma 
on 
(1) 2 a xo)" = ay + aj(x — Xo) + ax - Xp)! o, 


donde x es una variable y las a, son constantes. Decimos que (1) converge en el punto x = c 
si la serie infinita (de números reales) 252 a, (c — xp)” converge; es decir, si el límite de las 
sumas parciales 


existe (como número finito). Si este límite no existe, decimos que la serie de potencias di- 
verge en x = c. Observe que (1) converge en x = xq, pues 


(553) 
2, arto — Xp" =44+0+0+ “=a0p. 
¿Pero qué hay de la convergencia para otros valores de x? Como afirma el siguiente teorema 
1, una serie de potencias de la forma (1) converge para todos los valores de x en algún “inter- 
valo” con centro en xy y diverge para x fuera de ese intervalo. Además, en los puntos interio- 
res de este intervalo, la serie de potencias converge absolutamente, en el sentido de que 
E2ola,(x — xp)"| converge. (Recuerde que la convergencia absoluta de una serie implica la 
convergencia “ordinaria” de la misma). 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


RADIO DE CONVERGENCIA 


Teorema 1. Para cada serie de potencias de la forma (1) existe un número 
p (0 =p <09), llamado radio de convergencia de la serie de potencias, tal que (1) 
converge absolutamente para |x — xy | < p y diverge para lx — xp] > p. (Véase la 
figura 8.2). 

Si la serie (1) converge para todo valor de x, entonces p = oo. Si la serie (1) só- 
lo converge en xq, entonces p = 0. 


a Convergencia o 
Divergencia Ñ absoluta Divergencia 
op Xo Xo+p 


Figura 8.2 Intervalo de convergencia 


Observe que el teorema 1 resuelve la cuestión de convergencia excepto en los extremos 
Xy E p. Así, estos dos puntos requieren un análisis por separado. Para determinar el radio de 
convergencia p, un método que con frecuencia se puede aplicar fácilmente es el criterio del 
cociente. 


r CRITERIO DEL COCIENTE 


Teorema 2. Si para n grande, los coeficientes a, no se anulan y satisfacen 


Ua+l 
a 


lím 


no 


=L ((=L=o), 


An 


entonces el radio de convergencia de la serie de potencias 252p a, (x — Xp)" es 
p=1/L, donde p=o00siL=0yp=0siL=o00. 


Observación. Debemos advertir al lector que si el cociente a,, +¡/a,| no tiene un límite, en- 
tonces hay que usar otros métodos distintos al criterio de cociente (por ejemplo, el criterio de 
la raíz) para determinar p. En particular, si una infinidad de a,, se anulan, entonces no pode- 
mos aplicar el criterio del cociente directamente. (Sin embargo, el problema 7 demuestra la 
forma de aplicar el resultado para series que sólo contienen términos “pares” o “impares”. 


Determinar el conjunto de convergencia de 

S ay 
e AX 

a-0 +1 


Q) _ 3) . 


Como a, = (-2)"/(n + 1), tenemos 


co o +1 
lim | — = lim ¡2 
2n>0 | dy 100 (2) (1 sl> 2) 
Zin +1 
= lím ba ) =2=L 
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Por el criterio del cociente, el radio de convergencia es p = 1/2. Por tanto, la serie (2) con- 
verge absolutamente para [x — 3| < 1/2 y diverge cuando |x — 3| > 1/2. Sólo resta determi- 
nar qué ocurre cuando |x — 3| = 1/2, es decir, cuando x = 5/2 y x = 7/2. 

Al hacer x = 5/2, la serie (2) se convierte en la serie armónica E52p a(n + mur, que sa- 
bemos diverge. Cuando x = 7/2, la serie (2) se convierte en una serie armónica alternante, 
que sabemos converge. Así, la serie de potencias converge para cada x en el intervalo semia- 
bierto (5/2,7/2]; fuera de este intervalo diverge. m 


Para cada valor de x para el que la serie de potencias X5=¿ a, (x — xp)" converge, obtene- 
mos un número que es la suma de la serie. Es adecuado denotar esta suma por f(x), pues su 
valor depende de la elección de x. Así, escribimos 


9 =D ole— 0) 


para todos los números x en el intervalo de convergencia. Por ejemplo, la serie geométrica 
YE2_, x” tiene radio de convergencia p = 1 y la función suma f(x) = 1/(1 — x); es decir, 


(3) alert para -=1<x<l, 


En este capítulo apelaremos con frecuencia a la siguiente propiedad básica de las series 
de potencias. 


SERIES DE POTENCIAS QUE SE ANULAN EN UN INTERVALO 


Teorema 3. Si 22, a, (x — xp)” = 0 para toda x en cierto intervalo abierto, enton- 
ces cada coeficiente a, es igual a cero. 


Dadas dos series de potencias 


dale. aa) Za a, 


con radios de convergencia no nulos, queremos hallar representaciones en serie de potencias 
para la suma, producto y cociente de las funciones f(x) y g(x). La suma se obtiene fácilmen- 
te sumando término a término: 


160 + 8) = Hola, + o) 29) 


para toda x en el intervalo común de convergencia de las series de potencias en (4). La repre- 
sentación en serie de potencias para el producto f(x)g(x) es un poco más complicada. Para 
motivar la fórmula, consideramos a las series de potencias para f(x) y g(x) como “polinomios 
largos”, aplicamos la ley distributiva y agrupamos los términos en potencias de (x — xp): 


[eo + ay(x 0 Xo) + ax[x e xy)? q as ] . ¡by + bi(x = xo) + bola = Ha" pe ] 
= Ggby + (ayb, + ayb a — xo) + [apba + ayb, + aby) lx — xp) + 
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Capítulo 8 


Soluciones de ecuaciones diferenciales mediante series 


La fórmula general para el producto es 


E xp)" > 


La serie de potencias en (5) se llama producto de Cauchy, y converge para toda x en el 
intervalo común de convergencia abierto para las series de potencias de f y g.* 

El cociente f(x)/g(x) también tendrá un desarrollo en serie de potencias en torno de xy, 
siempre que g(xp) + 0. Sin embargo, el radio de convergencia para este cociente puede ser 
menor que el de f(x) o g(x). Por desgracia, no hay una fórmula agradable para obtener los 
coeficientes de la serie de potencias para f(x)/g(x). Sin embargo, podemos usar el producto 
de Cauchy para dividir la serie de potencias de manera indirecta (véase el problema 15). La 
serie cociente también se puede obtener aplicando formalmente el proceso de división de po- 
linomios (véase el problema 16). 

El siguiente teorema explica, en parte, por qué las series de potencias son tan útiles. 


DERIVACIÓN E INTEGRACIÓN DE SERIES DE POTENCIAS 


Teorema 4. Si la serie f(x) = 22, a, (x — xp)" tiene un radio de convergencia po- 
sitivo p, entonces Fes diferenciable en el intervalo |x — xp| < p y al derivar término 
a término se obtiene la serie de potencias de la derivada: 


10) Ena ao! para ll <p 
n= 


Además, al integrar término a término se obtiene la serie de potencias para la inte- 
gral de f 


y 4 . 
[rua = 2 hay +0 para lr—= xp <p. 


Partiendo de la serie geométrica (3) para 1/(1 — x), determinar una serie de potencias para 
cada una de las siguientes funciones: 


| 1 
e. , (== 


(1 P 

(a) Al reemplazar x por —X en (3) se obtiene inmediatamente 
l 

l+x? 


(b) Observe que 1/(1 — x)? es la derivada de la función f(x) = 1/(1 — x). Por lo tan- 
to, al derivar (3) término a término obtenemos 


(a) 


(c) arctanx. 


=1=44e xo o 


(7) Pl e 


“En realidad, puede ocurrir que el radio de convergencia de la serie de potencias para £()e(x) o f(x) + e(x) sea 
mayor que el de las series de potencias para fo g. 
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(8) 10) = 2 = 1420 +30 + 4 + sl Ei e 
[138] 
(c) Como 
Xx 
arctan x= Í 4, 
al +t 
podemos integrar la serie en (7) término a término para obtener la serie de arctan x. 
Así, 
' 1 san rm Had + (1) + dai 
1 1 1 (en 1 
q 3 5 7 qn A Lys 
(9) arctanx = x qe +3 qA + + PE + po 


Es importante recordar que como la serie geométrica (3) tiene el intervalo (abierto) de 
convergencia (—1, 1), las representaciones (7), (8) y (9) son válidas al menos en este inter- 
valo. (En realidad, la serie (9) para arctan x converge para toda |] = 1). 


Corrimiento del indice de la suma 


El índice de la suma en una serie de potencias es un índice nominal, como la variable de integra- 
ción en una integral definida. Por lo tanto, 


o pa 


> ay (x SS xo) E 2 aya > xy)" 7 > aíx EN Xp) . 


a7s0 


Así como a veces queremos cambiar la variable de integración, hay situaciones (y encontra- 
remos muchas en este capítulo) en que es recomendable cambiar o recorrer el índice de la 
suma. Esto es de particular importancia cuando hay que combinar dos series de potencias 
distintas. 


EJEMPLO 3 Expresar la serie 


Du 


z nín= 1)a,a" ? 


n=2 


como una serie donde el término genérico sea x* en vez de x”” 


SOLUCIÓN Alhacerk = nm -— 2, tenemos quen =k+2yn=— 1 = k + 1. Observe que cuando n = 2, 
k = 0. Por lo tanto, al sustituir en la serie dada, vemos que 


2 nía — Dax” = 2 (+ Dílar da. o 


HZ 


EJEMPLO 4 Mostrar que 
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SOLUCIÓN 


EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 


Primero introducimos el término x* dentro de la suma del lado izquierdo: 


Lee] E al 


Y» rin — 2a,x" = 2 (a — 2)a,ar7i. 


n=Ú n- 


Para escribir esto con el término genérico Xx, hacemosk=n>+3.Así,n=k=3yn=0co- 
rresponde a k = 3. Una sustitución directa implica 


> ln — 2a,x "+? = 2 — FP Uk — Saja. 
Al reemplazar k por n obtenemos la forma deseada. Mm 


Mostrar que la identidad 


a a 
2 na, a + 2 bart =0 
implica que ay = a; = a, =0 y a, b,—1/(n + 1) para n = 3. 


Primero escribimos ambas series en términos de x*. Para la primera serie, hacemos k =n — 1, 
de modo que n = k + 1 y escribimos 
ou 
Y na 
e=l 


es 2 + Dart. 


rn 


Luego, conk =n + 1,n=k-=— 1, la segunda serie se convierte en 
bo bla yy LN 
3 i=3 


Así, la identidad establece que 


2 + l)a¿x* + 2 bp ¡xk =( E 


de modo que tenemos una serie de potencias cuya suma es igual a cero; en consecuencia, por 
el teorema 3, cada uno de sus coeficientes es igual a cero. Para k = 3, 4,..., ambas series 
contribuyen al coeficiente de x' y con ello confirmamos que 


(k + Da; AS bi 1 =() 


o 4 = =by-¡/(k + 1) para k = 3. Para k = 0, 1 0 2, sólo contribuye la primera serie, de 
modo que 

0 + Day =0, 

í + Da; = () 3 

2+ Da, = 


Por lo tanto, ay = 4 =ad,=0. Mm 
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Funciones analíticas 


No todas las funciones se pueden expresar como series de potencias; aquellas funciones que 
cumplen esta restricción se llaman analíticas. 


FUNCIÓN ANALÍTICA 


Definición 1. Una función fes analítica en xy si en un intervalo abierto en torno 


de xp, esta función es la suma de una serie de potencias 22p a, (x — xp)” con un ra- 
dio de convergencia positivo. 


Por ejemplo, una función polinomial by + bix +++ - + b,x" es analítica para cada xq, 
pues siempre podemos escribirla en la forma ay + aj(x — xp) + +++ + ay(x — xp)”. Una fun- 
ción racional P(x)/0(x), donde P(x) y O(x) son polinomios sin factores comunes, es una 
función analítica excepto en los puntos xy para los que O(x,) = 0. Como recordará el lector 
de sus cursos de cálculo, las funciones elementales e*, sen x y cos x son analíticas para cada 
x, mientras que In x es analítica para x > 0. Algunas representaciones conocidas son 


2 3 E] e 
%= car E - 1" 
(10) O=l+rir ++ 2 
A eS ES 1 
a) PO A 2. E SL ad 
31 5! n>0 (Qn + DI 
2 4 co El 
E «1 
(12)  —cosx=1 de =$ y Po 
2 41 a=0 (29)! 
l 2 3 S (=i 5 
e a E e a -1y 
(13) Inx = (x-— 1) Dd NES 3h 1) 2 —, l-1Y, 


donde (10), (11) y (12) son válidas para cada x, mientras que (13) es válida para x en el inter- 
valo semiabierto (0, 2]. 

El teorema 4 relativo a la derivada de una serie de potencias muestra que una función f 
analítica en xy es diferenciable en una vecindad de xy. Además, como f' tiene una representa- 
ción en serie de potencias en esta vecindad, también es analítica en xy. Al repetir este argu- 
mento, vemos que f”, f 4 ' etc., existen y son analíticas en xy. En consecuencia, si una fun- 
ción no tiene derivadas de todos los órdenes en xy, entonces no puede ser analítica en xp. La 
función f(x) = lx — 1] no es analítica en xy = 1, pues f'(1) no existe; f(x) = x/? no es ana- 
lítica en xy = 0, pues f”(0) no existe. 

Ahora podemos deducir algo muy específico acerca de las series de potencias que pu- 
dieran representar una función analítica. Si f(x) es analítica en xp, entonces (por definición), 
es la suma de alguna serie de potencias que converge en una vecindad de xp: 


Por el razonamiento del párrafo anterior, las derivadas de f tienen representaciones en series 
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de potencias convergentes 
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F)= 2 nay[x xo =0+ 2 mala x0)"" 


»=—0 


rt) - 


n=1 


> ala — Dax — xp) *=0+0+ $ nía — la, (x — xp) 7? 


n=2 


fo = 2 mln 1) (a [¿— 1 are =x9)17 
= y mln — 1). (n lj E 1])a,(x = Eg P"? 


n=j 


Pero si evaluamos estas series en x = xy vemos que 


es decir, a; = f (xp) /! y la serie de potencias debe coincidir con la serie de Taylor' 


Él 


en torno de xy. Cualquier serie de potencias, sin importar la forma en que se deduzca, con- 
vergente en una vecindad de xy a una función, tiene que ser la serie de Taylor de esa función. 
Por ejemplo, el desarrollo para arctan x dado en (9) del ejemplo 2 debe ser su desarrollo en 


serie de Taylor. 


Con estos hechos en mente estamos listos para regresar al estudio de la eficacia de las 
técnicas de series de potencias para resolver ecuaciones diferenciales. En las siguientes sec- 
ciones, el lector deberá tener en mente que si f y g son analíticas en xy, entonces también lo 
sonf + e, cf, fe y f/2 si g(x0) + 0. Estos hechos son consecuencia de las propiedades alge- 
braicas de las series de potencias, analizadas anteriormente. 


En los problemas 1 a 6, determine el conjunto de conver- 
gencia de la serie de potencias dada. 


> 27” 0 m 3% n 
non + pa 1) 2. 2, ni? 
Du 2 ou 
322 L(+2y 4 e BY 
2n=0 2 a=l a+ 2n 


Dis sa. 


n=1 n n-0 ]! 


. En ocasiones, el criterio del cociente (teorema 2) es 


aplicable a una serie de potencias que contiene una 
infinidad de coeficientes nulos, siempre que el pa- 
trón de ceros sea regular. Por ejemplo, use el teore- 


Cuando el punto de desarrollo xy es cero, la serie de Taylor también se conoce como serie de Maclaurin. 
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ma 2 para mostrar que la serie 
oc 
E 24 
= de q ul 
Per 


tiene un radio de convergencia p = 1//L, si 


a 
do taa + al aa 


_ 042 
lím =É, 
kosa da 
y que 


act a + as + aja? e da 


= -x TOA 


tiene un saña ds e p=1//M, si 


STE DA 


lím =M. 


k—=00 


OH 1 
[Sugerencia: Sea z = x?]. 

8. Determine el conjunto de convergencia de la series 
de potencias dadas. 


S 2h 2% 
(a) 2? ya 
(c) sen x [ec. (11)]. 


(b) S E . 
=0 
(d) cos x (ec. (12)). 


qe 


(e) (sen = 2 (1 / On + 1). 


n=0 


(£) > Ja 
k=0 


En los problemas 9 y 10, determine el desarrollo en serie 
de potencias E52p ax" para f(x) + g(x), dados los de- 
sarrollos para f(x) y g(x). 


a ae y l A En S | 
9. fx) 1 glx) = 210 x . 
2 1 
10. f()= 2 E a, 
eo 3 


En los problemas 11 a 14, determine los tres primeros 
términos no nulos en el desarrollo en serie de potencias 
para el producto f(x)g(x). 


11. fix) = er = y 


ei j 

a (E suela 
glx) = senx = e METIO 

A a 

12. de - TE 

fix) = sen x ETE Di ] 

Sa Ey 
2) =cosr= Y E q 
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14. fa) =e* = po o , 


15. Determine los primeros términos de la serie de po- 
tencias para el cociente 


mediante los siguientes pasos: 

(a) Sea q(x) = *52p ax", donde hay que determi- 
nar los coeficientes a,. Argumente que *;-0 
El es el producto de Cauchy de q(x) y 

E 0 x"[ml. 

(b) Use la fórmula (6) del producto de Cauchy para 

deducir las ecuaciones 


1 


l 
a e PA 
1 do 
+ Ha, taa, 
2* 2 
l dq, «4 
e E + a + 3s 4 


(c) Resuelva las ecuaciones de la parte (b) para de- 
terminar los constantes ap, 4, 4, 43. 

16. Para determinar los primeros términos en la serie de 
potencias para el cociente q(x) en el problema 15, 
trate a las series de potencias en el numerador y el 
denominador como “polinomios largos” y realice la 
división de polinomios. Es decir, 

1 


Ed El UE ale 
pego xXx? + 


Pa 
Lx tx + 4 


2 


En los problemas 17 a 20, determine un desarrollo en se- 
rie de potencias para f'(x), dado el desarrollo para 


1). 
17. f/f) =(1+40)) = > [Ia . 


18. f(x) = senx = 2 O X 


= Y ax 


19. f(x) 
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20. fíx) = y nap, 


En los problemas 21 y 22, determine un desarrollo en se- 
rie de potencias para g(x) := S3 f(t), dado el desarrollo 


para f(x). 


2. (0)= (1 = 2 par 
senx $ =D 
2 x in) 


En los problemas 23 a 26, exprese la serie de potencias 


dada como una serie con término genérico x!. 


23. Y, nai" .. 


24. » nla— Da,x7?, 


27. Muestre que 


el (n + la,x" 


= » (1 — Día 


28. Muestre que 


23] 
ar + 2 aby xn 
.= n= 


=b¡ + 2 (24,1 + (n + Der +: ]o” : 


En los problemas 29 a 34, determine la serie de Taylor 
en torno del punto xy para las funciones y valores de xy 
dados. 


29. fix =c08x, x= 
MW fa=x?, x= 1 
31 fa) = HE, xo =0 


32. 
33. 
34. 


35. 


36. 


37. 


38. 


Soluciones de ecuaciones diferenciales mediante series 


FO) = Ind +, xy =0 

fdo rd, x=1. 

Ha) = Vx, 9 =1. 

La serie de Taylor para f(x) = In x en torno de xy = 1 


dada en la ecuación (13) también se puede obtener 

como sigue: 

(a) Partiendo del desarrollo 1/(1 — s) = Xj2p s” y 
de la observación 
dl 
xo 1+(r=-1)? 
obtenga la serie de Taylor para 1/x en torno de 
xo = 1. 

(b) Como In x = f¡ 1/1 dt, use el resultado de la par- 
te (a) y la integración término a término para ob- 
tener la serie de Taylor para f(x) = ln x en torno 
de xy = 1. 

Sean f(x) y g(x) analíticas en xy. Determine si las si- 

guientes afirmaciones son siempre verdaderas o a ve- 

ces falsas: 

(a) 3f(x) + g(x) es analítica en xo . 

(b) f(x)/g(x) es analítica en xy . 

(c) f'(x) es analítica en xp . 

(d) [£()P — Si, g(t) dr es analítica en xo . 

xF0, 


Sea 
ld Ñ 
O, x=0. 


Muestre que f(0) =0paran=0,1,2,..., y por 
tanto que la serie de Maclaurin para f(x) es 0 +0 + 
0 +++, la que converge para toda x pero es igual a 
f(x) sólo cuando x = 0. Éste es un ejemplo de fun- 
ción que tiene derivadas de todos los órdenes (en xy = 
0), cuya serie de Taylor converge, pero la serie de 
Taylor (en torno de xy = 0) ¡no converge a la función 
original! En consecuencia, esta función no es analíti- 
caenx =0. 


Calcule la serie de Taylor para f(x) = In(1 + 1?) en 
torno de xy = 0. [Sugerencia: Multiplique la serie 
para (1 + 1?) por 2x e integre]. 


WHITE” SOLUCIONES DE ECUACIONES DIFERENCIALES LINEALES 


MEDIANTE SERIES DE POTENCIAS 


En esta sección demostraremos un método para obtener una solución en serie de potencias 
de una ecuación diferencial lineal con coeficientes polinomiales. Este método es más fácil de 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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utilizar que el método con series de Taylor analizado en la sección 8.1 y a veces proporciona 
una expresión agradable para el término general en el desarrollo en serie de potencias. El he- 
cho de conocer la forma del término general también nos permite verificar el radio de con- 
vergencia de la serie de potencias. 

Primero escribimos la ecuación diferencial lineal 


(DM axdx)ly” + arla)jy! + aglady = 0 
en la forma canónica 
O) y +plajy + agloy=0, 


donde p,(x) := ar(x)/a2(x) y q(x) := ay()/a2(x). 


PUNTOS ORDINARIOS Y SINGULARES 


Definición 2. Un punto xy es un punto ordinario de la ecuación (1) si p = a/a, 


y q = ay/a, son analíticas en xy. Si xy no es un punto ordinario, se dice que es un 
punto singular de la ecuación. 


Determinar todos los puntos singulares de 
xy" + xl) ly + (sen x)y = 
Al dividir la ecuación entre x vemos que 


A 


ph) x(l — x) x 

Los puntos singulares son aquellos donde p(x) o q(x) dejan de ser analíticas. Observe que 
p(x) y q(x) son cocientes de funciones que son analíticas en todo punto. Por tanto, p(x) y 
q(x) son analíticas excepto, fal vez, cuando sus denominadores se anulan. Para p(x), esto 
ocurre en x = 0 y x = 1. Pero como podemos cancelar una x en el numerador y el denomina- 
dor de p(x), es decir, 


x o 1 


x) = 
plx) xXl=x 1=x 
vemos que en realidad p(x) es analítica en x = 0.* Por lo tanto, p(x) es analítica excepto en 
x = 1. Para q(x), el denominador se anula en x = 0. Como en el caso de p(x), este cero es re- 
movible, pues q(x) tiene el desarrollo en serie de potencias 


Así, q(x) es analítica en todo punto. En consecuencia, el único punto singular de la ecuación 
dadaesx=1l. Mm 


*Tales puntos se llaman singularidades removibles. En este capítulo supondremos que en tales casos hemos definido 
(o redefinido) a la función de modo que sea analítica en el punto. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


En un punto ordinario xy de la ecuación (1) (o (2)), las funciones coeficiente p(x) y q(x) 
son analíticas. Por lo tanto, es de esperar que las soluciones de estas ecuaciones hereden esta 
propiedad. Por el análisis de la sección 6.1 relativo a ecuaciones lineales de segundo orden, 
la continuidad de p y q en una vecindad de xy basta para implicar que la ecuación (2) tiene 
dos soluciones linealmente independientes definidas en esa vecindad. Pero las funciones 
analíticas no son meramente continuas, tienen derivadas de todos los órdenes en una vecin- 
dad de xp. Así, podemos derivar la ecuación (2) para mostrar que ye ) existe; continuando de 
esta forma, podemos demostrar que las soluciones de (2) deben tener también derivadas 
de todos los órdenes. Aunque no podemos concluir de este razonamiento que las soluciones dis- 
frutan de la propiedad más fuerte, la analiticidad, éste es el caso (véase el teorema 5 de la sec- 
ción 8.4). Por lo tanto, en una vecindad de un punto ordinario xy, las soluciones de (1) (o (2)) se 
pueden expresar como una serie de potencias en torno de xo. 

Para ilustrar el método de series de potencias en torno de un punto ordinario, analice- 
mos una ecuación diferencial lineal de primer orden sencilla. 


Determinar una solución en serie de potencias en torno de x = 0 para 
(3) y +2xy=0. 


El coeficiente de y es el polinomio 2x, que es analítico en todo punto, de modo que x = 0 es 
un punto ordinario' de la ecuación (3). Así, esperamos hallar una solución en serie de poten- 
cias de la forma 


00 
(4) yx) = aq + aya + aitor 2 Anxo, 
a 


Nuestra tarea consiste en determinar los coeficientes a,,. 
Para esto necesitamos el desarrollo para y'(x) dado por la derivación término a término 
de (4): 


ou 
y (1) =0+ day + 2a42x + Bay? + <= 2 naa) . 
pz 
Ahora sustituimos los desarrollos en serie para y y y' en (3) y obtenemos 
EA 53) 
Pa nal + a, aj =0, 
n=1 2=0 


lo que se simplifica como 
oy ou 
(5) 2 na 0 i+ > lay Fl =0. 
n= $n> 
Para sumar las dos series de potencias en (5), sumamos los coeficientes de potencias seme- 
jantes de x. Si escribimos los primeros términos de esta suma, obtenemos 
la, + 2axx + day + day + 0) + (lago + la + 2aa+ )=0, 
(6) ay + (2a, + 2a9)x + (34, + 24)? + [404 + 2 +“: =0. 


Para que la serie de potencias del lado izquierdo de la ecuación (6) se anule, todos los coefi- 


Por un punto ordinario de una ecuación de primer orden y” + q(w)y = O entendemos un punto donde g(x) es 
analítica. 
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cientes deben ser iguales a cero. Así, 


a=0, la, + 2490, 
3a+2a=0, da, +2 =0, etc. 


Al resolver el sistema anterior, tenemos 


a=0, 4 = Tío, a =-2a=0, 
1 l, 1 
dy = a da = =5(-40) = 3% . 


Por tanto, la serie de potencias para la solución asume la forma 


1 
(Do ya =a= ar tato 


Aunque los primeros términos que aparecen en (7) son útiles, a veces es bueno tener una 
fórmula para el término general en el desarrollo en serie de potencias para la solución. Para 
lograr esto, regresaremos a la ecuación (5). Esta vez, en vez de sólo escribir unos cuantos 
términos, recorreremos los índices en las dos series de potencias para sumar sobre las mis- 
mas potencias de x, digamos x*. Para esto, recorremos el índice de la primera suma en (5) ha- 
ciendo k =n — 1. Entonces n =k + 1 yk=0 cuando n = 1. Por lo tanto, la primera suma 
de (5) se convierte en 


(S) ES nas 2 (k + Day xt. 


En la segunda suma de (5) hacemos k =n + 1 de modo quen =k— 1 yk= 1 cuando n =0. 
Esto implica 


O  A2lartl= 2 Zagal. 


»”n=0 


Al sustituir (8) y (9) en (5) tenemos 

(10) 2 (k + Dare + 2 Da =0. 

Como la primera suma en (10) comienza en k = 0 y la segunda en k = 1, descomponemos la 
primera en 


po oo 

2 (k e Darmp = da] + 2 (k + lL)a,, ¡x* . 
Entonces (10) se convierte en 
1D a+ 2 + Dar +20. 


Al igualar todos los coeficientes en (11) a cero, vemos que 


a=0, 
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y para toda k = 1, 
(12) (£ ae Dar + FO 1 =0., 


La ecuación (12) es una relación de concurrencia que podemos usar para determinar el coe- 
ficiente a, en términos de a;-,; es decir, 


2 
A o e E 
Al hacer k = 1,2, ..., 8 y usar el hecho de que a, = 0, tenemos 

2 

d7 7 5%) = —4p Kk= 0, a =-3a=0 =D, 
Z 1 2 

dy = 707 = 0 (A4=3),  as= 24=0 (k =4), 
2 1 Z 

de = —¿8a 3% (=5), dy = =74ds = 0 (£=6), 
2 1 2 

dy = ge = qreo (k =7) A dy = ya =0 (k = 8) . 


Después de reflexionar un poco, nos damos cuenta que 


y 
a) 
Gar 0, an=0 12... 


da = do» n=1l2..., 


Al sustituir de nuevo en la expresión (4), obtenemos la solución en serie de potencias 


en 2 


Xx 


1 a 
(13) Y = ay — aaa =a > ] 
] 2! n=9 nn! 
Como ay no está determinado aún, sirve como una constante arbitraria, y por tanto (13) pro- 
porciona una solución general de la ecuación (3). mm 


Podemos aplicar el criterio del cociente descrito en el problema 7 de los ejercicios 8.2 (pá- 
gina 438) para verificar que la serie de potencias en (13) tiene radio de convergencia p = oo. 
Además, (13) nos recuerda el desarrollo para la función exponencial; el lector debe verificar 
que converge a 


yx) = age? 
Esta solución general de la sencilla ecuación (3) también se puede obtener mediante el méto- 
do de separación de variables. 

La convergencia de las sumas parciales de (13), con ay = 1, a la solución real e” se 
muestra en la figura 8.3. Observe que al considerar más términos se obtiene una mejor apro- 
ximación en torno de x = 0. Observe además, sin embargo, que cada suma parcial es polino- 
mial, por lo que diverge en x = +oo, mientras que e converge a cero, por supuesto. Así, 
cada aproximación mediante una suma parcial comienza a deteriorarse para |x| grande. Ésta 
es una característica típica de las aproximaciones mediante series de potencias. 
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grado 20 


—x2 


Figura 8.3 Aproximaciones mediante sumas parciales a e 


En el siguiente ejemplo usamos el método de series de potencias para obtener una solu- 
ción general de una ecuación diferencial lineal de segundo orden. 


EJEMPLO 3 Determinar una solución general de 
(14) Y ++ y=0 


en la forma de una serie de potencias en torno del punto ordinario x = 0. 


SOLUCIÓN Escribimos 


e 
(15) ya) =aptaxtaad+oo= 2 anr y 
n- 
y derivamos término a término para obtener 
aa 
r qe 2 ee y n=] 
Y) = 081 + ax + Fa o A, 
e 
a 
da 
y"(x) = 2a, + Gaza + Mayo + = 2 nía — 1)a,x* 
fs 


Al sustituir esta serie de potencias en la ecuación (14), vemos que 


(16) S 2nln — Dax? + y) napa” + Y ax" 


n=2 n=] 


Para simplificar la suma de las tres expresiones en (16), recorremos los índices de modo que 
el término general en cada uno sea una constante por x*. Para la primera suma, sustituimos 
k=n-=— 2 y obtenemos 


O 


Da,” ? = 22 + DK + Dayraxt 
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En la segunda y tercera sumas, simplemente sustituimos k por n. Con estos cambios de índi- 
ces, la ecuación (16) queda 


50 


28 Ak + 21 Mer Dart aa Da. 


A continuación separamos los términos 1% de los demás y luego agrupamos las potencias se- 
mejantes de x en las tres sumas para obtener 


e] 


4d, + Ay + 2 (2(% + 2)(k + Daz-7 + kay + ag]x* =0. 
Al igualar a cero los coeficientes de esta serie de potencias tenemos 
(17) da +ay=0 
y la relación de recurrencia 
(18) — 2(k +2 + Das. + (+ Da =0, k=1l. 


Ahora podemos usar (17) y (18) para determinar todos los coeficientes a, de la solución en 
términos de ay y a¡. Despejando a, en (18), 


-1 
19 22 = — 84 > k=l, 
1) tr A 
Así, 
ell 
da Hs 
Ej 
0 3.30 k=1, 
ral 1 
04 = A O (k =2), 
E 1 
a E=B, 
A ME 
a sl E 
ap? 0d. qua” PESA 
E -1 
k=5), 
A de 
—1 1 dl Es 
A MO, 


Ahora es claro el patrón de los coeficientes. Como ay y a; no tiene restricciones, vemos que 


Don E 


=— 
21 $0 RA 
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y 
21-35 (Qa+ 0] 


Manr A n= l 


De aquí surgen dos soluciones linealmente independientes, a saber, 


S CI) 
(Q0) y) = 2 rd (haga dp = 1,8, =0), 
S avia 2n+1 


QD) yl) = (haga ay = 0,a, = 1). 


ps [1-3-5-=-(2 + 1)] 


Por lo tanto, una solución general de (14) es apy¡(x) + ayyo(x). La figura 8.4 muestra 
algunas aproximaciones a las soluciones y,(x), y2(x). 


sumas parciales 
para y ¡(x) 


sumas parciales 
para yy(x) 


Figura 8.4 Aproximaciones mediante sumas parciales a las soluciones del ejemplo 3 


El método ilustrado en el ejemplo 3 se puede usar también para resolver problemas con 
valores iniciales. Suponga que tenemos dados los valores de y(0) y y'(0); entonces, de la 
ecuación (15), vemos que ay = y(0) y a, = y'(0). Al conocer estos dos coeficientes obtene- 
mos una única solución en serie de potencias para el problema con valores iniciales. 

La relación de recurrencia (18) en el ejemplo 3 sólo implicaba a dos de los coeficientes, 
Ax+2 Y Az, Y podemos deducir de esta relación la forma general del coeficiente a, Sin embar- 
go, en muchos casos se obtienen relaciones de recurrencia más complicadas, con dos o más 
términos. Cuando esto ocurre, es imposible determinar la forma general de los coeficientes 
A: En el siguiente ejemplo consideramos una ecuación que da lugar a una relación de recu- 
rrencia de tres términos. 
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EJEMPLO 4 Determinar los primeros términos de un desarrollo en serie de potencias en torno de x = 0 


SOLUCIÓN 


para una solución general de 
(2) (1 + a? lp" =yY+v=0. 


Como p(x) = (1 + 12)! y g(x) = (1 + 12) ! son analíticas en x = 0, éste es un punto 
ordinario para la ecuación (22). Por lo tanto, podemos expresar su solución general en la 
forma 


Al sustituir este desarrollo en (22) tenemos 


[eo] 


(14 2 n(n — Day 2 Y ma + Za =0, 


ea] [9,2] 
(23) z nín — la, 07? + Y mln — l)a,x" — 2 na | + 2 ax"=0. 
n-2 n— H- 


Para sumar sobre potencias semejantes x', hacemos k = n — 2 en la primera suma de (23), 
k=mn+=— len la tercera y k = n en la segunda y cuarta. Esto implica 


Po (k + 2)(k + Laj+ax* 5 Fut == Da,x* - Y (k + dea + 2Lax* =0. 


Separamos los términos correspondientes ak = 0 y k = 1 y agrupamos el resto bajo una suma, 
(Za, — a + da) + [603 — 2a, + a1)x 
Y Y [e + 2) + Days — (+ Djs + (el 1) + Magix =0 


Al igualar los coeficientes a cero tenemos 

(Q4) la) a+ 4a9=0, 

(25) 643, — 24 +a4=0 

y la relación de recurrencia 

(26) (+2) + Daz — [kDa + k+lDa=0, k=2. 
Podemos despejar a a, en (24) en términos de ay y a: 


4 — 80 
2 


da = 


Ahora que tenemos a», podemos usar (25) para expresar az en términos de ay y a;: 
20941 la, —ap)- a —ay 
NN 6 6 


Despejamos aj, en la relación de recurrencia (26) para obtener 


lk + Day = (0 —k+ 1)az 
(k + 24 +1) " 


(27) Upa = k=2. 
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Para k = 2, 3 y 4, esto da 


3daz— adi dz — 95 


E E 
+63 
_ 6 . 2) a (k=2) 
e . ME y .— 41 (=3). 
ay 0 0 


Ahora podemos expresar una solución general en términos hasta de orden 6, usando ay y a; 
como las constantes arbitrarias. Así, 


y idea tar (a : %). a 


24 a 3a; a das = 1 5 3641 En 17ao 6 
+ ( 24 )e- as pim y * 


= ao Qe 0 ÓN O Ad d+ .) 


12 40 720 


1 2 1 4 _ 1 5 ll 153 Pe 
+ ae yA ge x + >p* + - E 


Si tenemos valores específicos para ay y a¡, ¿las sumas parciales de la representación en 
serie de potencias (28) nos dará aproximaciones útiles de la solución cuando x = 0.5? ¿Y 
qué decir cuando x = 2.3 o x = 7.8? Las respuestas a estas preguntas dependen del radio de 
convergencia de la serie de potencias en (28). Pero como no logramos determinar una forma 
general para los coeficientes a, en este ejemplo, no podemos usar el criterio del cociente (u 
otros métodos, como el criterio de la raíz, el criterio de la integral o el criterio de compara- 
ción) para calcular el radio p. En la siguiente sección remediaremos esta situación dando un 
procedimiento sencillo para determinar una cota inferior para el radio de convergencia de las 
soluciones en serie de potencias. 


En los problemas 1 a 10, determine los puntos singulares 5 (Pp i- 2" + (+ Da a li -2x=0. 

de la ecuación diferencial dada. 6 (2D) + (1-0 + (1? 2x+ 1y=0. 
L (x+ 1)" —-xéy+3y=0. 7. (sen xJy” + (cos x)y =0. 

2.1%" + 3y ay =0. e =lé=1w +2 ==. 

3. (8% — 2)y" + 2y" + [sen 0)y =0 . 9. (sen 8)y" — (Ingiy=0. 

4. (10 + x)y" + 3y —-6xy=0. 10. ¡In(x— 1) ]y” + (sen 2x)y' — ety=0. 


JO 
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En los problemas 11 a 18, determine al menos los prime- 
ros cuatro términos no nulos en un desarrollo en serie de 
potencias en torno de x = O para una solución general 
de la ecuación diferencial dada. 

My +(r+ 230. 1 yY-y=0. 

13. 2—1%=0. 14. (12+ 1)" y=0. 
15. y” +(x-1y+y=0. 

16. y” —-2Y + y=0. 

17. w" —- vw +w-=0. 

18. (0x— 3)” —=xy 4 y=0. 


En los problemas 19 a 24, determine un desarrollo en se- 
rie de potencias en torno de x = 0 para una solución ge- 
neral de la ecuación diferencial dada. Su respuesta debe 
incluir una fórmula general para los coeficientes. 

19. y —=2xy 0. My +y=0. 

21. y" iy +dy=0. 22 y" —xiy=0. 
Dei cm 

24. (2 + 1)y" 


En los problemas 25 a 28, determine al menos los prime- 
ros cuatro términos no nulos en un desarrollo en serie de 
potencias en torno de x = 0 para la solución del proble- 
ma con valores iniciales dado. 


25, w" + dJxw —w=0; 


w(0)=2, w'(0)=0. 

26. lx —=x+1)y"-yY-y=0; 
y(0)=0, y (0)= 

27. (x+ Dy"-y=0; 
y0)=0, y (0)=1 

28. y" + (1 2)y—-y=0; 
001, y l0)= 


En los problemas 29 a 31, use los primeros términos del 
desarrollo en serie de potencias para determinar una 
aproximación polinomial cúbica para la solución del 
problema con valores iniciales dado. Grafique las apro- 
ximaciones polinomiales lineal, cuadrática y cúbica pa- 
ra-5<x=35. 


Mo" +yYoxy=0:; 


y(0)=1, y (0)=-2. 
30. y" — dxy + 5y=0; 

0) =-=1.  y(0=1. 
31. (14 + 2)y" + 2xy + 3y=0; 

y(0)=1,  y(0)=2. 


Soluciones de ecuaciones diferenciales mediante series 


32. Considere el problema con valores iniciales 
y” —= 2 —2y=0; 
:«0)=a4. y (0)=0, 
donde ay y a, son constantes. 
(a) Muestre que si ay = 0, entonces la solución será 
una función impar [es decir, y(—x) = —y(x) pa- 
ra toda x]. ¿Qué ocurre cuando a, = 0? 
(b) Muestre que si ay y a, son positivos, entonces la 
solución es creciente en (0, 00). 
(c) Muestre que si ay es negativo y a, es positivo, 
entonces la solución es creciente en (—oo, 0). 
(d) ¿Qué condiciones sobre ay y a, garantizarían 
que la solución es creciente en (—00, 00)? 
33. Use el criterio del cociente para mostrar que el radio 
de convergencia de la serie en la ecuación (13) es in- 
finito. [Sugerencia: Véase el problema 7 de los ejer- 
cicios 8.2, página 438]. 
34. Ecuación de Emden. Una ecuación no lineal clási- 
ca que aparece en el estudio del comportamiento tér- 
mico de una nube esférica es la ecuación de Emden 


2 
y” + 2d +y=0, 


con condiciones iniciales y(0) = 1, y'(0) = O. Aun- 
que x = 0 no es un punto ordinario para esta ecua- 
ción (que es no lineal para x + 1), es posible mostrar 
que existe una solución analítica en x = O. Si nes un 
entero positivo, muestre que los primeros términos 
de una solución en serie de potencias son 


2 Y 


v= 1 das A 
[Sugerencia: Sustituya x = 1 4 o + eo + e 
có + + + en la ecuación y calcule con cuidado los 
primeros términos del desarrollo de y”]. 


35. Resistencia variable. En la sección 5.6 mostra- 
mos que la carga q en el capacitor de un circuito sen- 


cillo REC queda descrita mediante la ecuación 


Lg" (1) + RÍO + Gala) = 0, 


donde L es la inductancia, R la resistencia, C la capa- 
citancia y E la fuente de voltaje. Como la resistencia 
de un resistor se incrementa con la temperatura, su- 
pongamos que el resistor se calienta de modo que 
R(+) = 1 + 1/10 ohms (véase la figura 8.5). Si L = 
0.1 henrys, C = 2 farads, E(t) = 0, q(0) = 10 cou- 
lombs y q'(0) = O amperes, determine al menos los 
primeros cuatro términos no nulos en un desarrollo 
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0.1 henrys 


Kk(t) = 6 — 1 N/m 


2 farads 
q(0) = 10 coulombs 
q'(0) = 0 amperes 


R() =1++t/10 ohms 


Figura 8.6 Un sistema masa-resorte cuyo resorte se calienta 


Figura 8.5 Un circuito RLC cuya resistencia se calienta o a - 
N=s/m con condiciones iniciales x(0) = 3 m y x'(0) 


= 0 m/s, entonces el desplazamiento x(t) queda 


a A descrito mediante el problema con valores iniciales 


el capacitor. 

36. Constante de un resorte variable. Al calentar un 20 0) + le + [16-049 =0 ; 
resorte, su “constante” decrece. Suponga que el re- 0 =3, £0)=0, 
sorte se calienta de modo que la “constante” en el 


instante tes k(1) = 6 — £ N/m (véase la figura 8.6). 
Si el sistema masa-resorte sin forzamiento tiene masa 
m = 2 kg y una constante de amortiguamiento b = 1 


Determine al menos los primeros cuatro términos no 
nulos en un desarrollo en serie de potencias en torno 
de £ = 0 para el desplazamiento. 


META ECUACIONES CON COEFICIENTES ANALÍTICOS 


En la sección 8.3 presentamos un método para obtener una solución en serie de potencias en 
torno de un punto ordinario. En esta sección continuamos el análisis de este procedimiento. 
Primero enunciaremos un teorema básico de existencia para la ecuación 


My) pido + glad ri) =0, 


que justifica el método de series de potencias. 


EXISTENCIA DE SOLUCIONES ANALÍTICAS 


Teorema 3. Suponga que xy es un punto ordinario para la ecuación (1). Entonces 
(1) tiene dos soluciones analíticas linealmente independientes de la forma 


Lo 
O )= Za wY. 
e 
Además, el radio de convergencia de cualquier solución en serie de potencias de la 
forma dada por (2) es al menos tan grande como la distancia de xy al punto singular 
más cercano (con valores reales o complejos) de la ecuación (1). 


El elemento clave en la demostración del teorema 5 es la construcción de una serie geo- 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


métrica convergente que domine al desarrollo en serie (2) de una solución para la ecuación 
(1). La convergencia de la serie en (2) es entonces consecuencia del criterio de comparación. 
Los detalles de esta demostración aparecen en textos más avanzados de ecuaciones diferen- 
ciales.* 

Como vimos en la sección 8.3, el método de series de potencias nos proporciona una so- 
lución general con la misma forma de (2), donde ay y a, son constantes arbitrarias. Las dos 
soluciones linealmente independientes que se mencionan en el teorema 5 se pueden obtener 
haciendo ay = 1, a; = 0 para la primera y ay = 0, a, = 1 para la segunda. Así, podemos ex- 
tender el teorema 5 diciendo que la ecuación (1) tiene una solución general de la forma (2) 
con ay y a, como las constantes arbitrarias. 

La segunda parte del teorema 3 indica una forma sencilla de determinar un valor míni- 
mo para el radio de convergencia de la serie de potencias. Sólo necesitamos hallar los puntos 
singulares de la ecuación (1) y luego determinar la distancia entre el punto ordinario xy y el 
punto singular más cercano. 


Determinar un valor mínimo para el radio de convergencia de una solución en serie de poten- 
cias en torno de x = O para 


(3) tay +y=0. 


Para esta ecuación, p(x) = x/2 y q(x) = 1/2. Ambas funciones son analíticas para todos los 
valores reales o complejos de x. Como la ecuación (3) no tiene puntos singulares, la distancia 
entre el punto ordinario x = 0 y el punto singular más cercano es infinita. Por tanto, el radio 
de convergencia es infinito. M 


El siguiente ejemplo nos ayuda a contestar las preguntas planteadas al final de la última 
sección. 


Determinar un valor mínimo para el radio de convergencia de una solución en serie de poten- 
cias en torno de x = O para 


(4) (1+x%y" -yY+y=0. 


En este caso, p(x) = —1/(1 +42), q(x) = 1/(1 + 22) de modo que los puntos singulares de 
la ecuación (4) aparecen cuando 1 + Xx = 0; es decir, cuando x = + V/=1 = =+i. Como los 
únicos puntos singulares de la ecuación (4) son los números complejos +1, vemos que x = 0 es 
un punto ordinario. Además, la distancia** de O a cualquiera de los puntos +i es 1. Así, el radio 
de convergencia de una solución en serie de potencias en torno de x = O es al menos l. Mm 


En la ecuación (28) de la sección 8.3 hallamos los primeros términos de una solución en 
serie de potencias de la ecuación (4). Como ahora sabemos que esta serie tiene radio de con- 
vergencia al menos 1, las sumas parciales de esta serie convergerán a la solución para |x| < 1. 
Sin embargo, cuando |x| = 1, no tenemos bases para decidir si podemos usar la serie para 
aproximar la solución. 

Los desarrollos en serie de potencias en torno de xy = O son más fáciles de manejar que 
los desarrollos en torno de puntos distintos del cero. Como muestra el siguiente ejemplo, un 
sencillo corrimiento en la variable nos permite desarrollar siempre con respecto del origen. 


Véase, por ejemplo, Ordinary Differential Equations, 4a. edición, por G. Birkhoff y G.-C. Rota (John Wiley $ 
Sons, Nueva York, 1989). 


"Recuerde que la distancia entre los dos números complejos z = a + bi y w = c + di está dada por 


alla cy? + (b= ay. 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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Determine los primeros términos en un desarrollo en serie de potencias en torno de x = 1 pa- 
ra una solución general de 


(5) "+xy+y=0. 
Determine además el radio de convergencia de la serie. 


Como vimos en el ejemplo 1, la ecuación (5) no tiene puntos singulares. Así, x = 1 es un 
punto ordinario y, como consecuencia del teorema 5, la ecuación (5) tiene una solución ge- 
neral de la forma 


(6) yv) = ze ala = DA. 
Además, el radio de convergencia de la serie en (6) debe ser infinito. 
Podemos simplificar el cálculo de los coeficientes a, recorriendo el centro del desarrollo 
(6) de xy = 1 a £y = O. Logramos esto sustituyendo x = 1 + 1. Hacemos Y(t) = y(t + 1) y 
usamos la regla de la cadena: 
dy  dY Py PY 


de di” de de ? 
y, por lo tanto, podemos modificar la ecuación (5) como 


2 
a A O 


yl = 3 
m di di 


Ahora buscamos una solución general de la forma 


(8) Yi) = z AE, 


> 


donde las a,, en las ecuaciones (6) y (8) son las mismas. Procediendo de la manera usual, sus- 
tituimos la serie de potencias para Y(1) en (7) y deducimos una relación de recurrencia para 
los coeficientes, para hallar en última instancia 


_ A A A 
0 = «ol q! + >! + pan rl s' + ) 


(dejamos los detalles al lector). Así, al hacer de nuevo + = x — 1 tenemos 


A ES = of! HI + -) 


Cuando los coeficientes de una ecuación lineal no son polinomios en x, sino funciones 
analíticas, podemos seguir encontrando soluciones analíticas esencialmente con el mismo mé- 
todo. 


Determinar un desarrollo en serie de potencias para la solución de 
(0) yid+eyib)+ (+= 0: y0=1, y (0)=0. 


En este caso, p(x) = e* y q(x) = 1 + x? y ambas son analíticas para toda x. Así, por el teore- 
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ma 5, el problema con valores iniciales (10) tiene una solución en serie de potencias 


(1D yx) = Le ga 


que converge para toda x (p = 00). Para determinar los primeros términos de esta serie, pri- 
mero desarrollamos p(x) = e* en su serie de Maclaurin: 


2 3 


rr AA 
e Sia ES E 
Al sustituir los desarrollos de y(x), y'(x), y”(x) y e* en (10) obtenemos 
= y? a 1 la 
(12) 2 mín = Da, ?+/41 FER 2 nap! 


53] 


+ (143) 2 ap" =0. 
n= 


Debido a las dificultades de los cálculos por el hecho de que aparece el producto de la serie 
de potencias de e* y y'(x), nos concentraremos en los términos hasta de orden 4. Desarrolla- 
mos (12) y nos fijamos en tales términos: 


(13) (Lay + 6arx + l2ayx? + 20051? + Mag + +") 


+ la, + 2a9x + daga? + day + Sast+ 0) l-Enay 
+ (aj + laa? + Jay + dad + 0) a Enaj! 

1 3 x ES 

+ Bas + ax + a + .) cl z na, x" l 


1 l 
as (ajo + qa AE .) 


A 
+ (Zar + ) 


+ lap + axtax tarado) l-Z ax" 
+ layid+axdtradt co) =0. Aa 


Al agrupar las potencias semejantes de x en la ecuación (13) (por ejemplo, los términos x? 


aparecen en negritas) y luego igualar los coeficientes a cero, llegamos al sistema de ecuaciones 


205 + dd; + “o = 0 (término x0) + 
6a3 + 24, + 2a, =0 (término 1!) , 
12a, + Ja, + 3a, + 54: +ay=0 (término 12), 
7 Dos 3 
2045 + da, + 4az + as + ¿a > 0 (término x%), 
3 4 o is 
3044 + 5as + Say + 34 + 3% + 2940 5 0 (término 12). 


Las condiciones iniciales en (10) implican que y(0) = ay = 1 y y'(0) = a, = 0. Usamos es- 


Sección 8.4 Ecuaciones con coeficientes analíticos 455 


tos valores de ay y a; para hallar a,, luego az, y así sucesivamente: 


la FO+1=0=>09=>5, 
1 
63 -1+0=0=>0= ¿5 
a =0>4,=0 
ay+3y= 3 +0+1= S>44 7U, 
20, +0+2-L+0=0>0%=-=>. 
as 3 ES 
É 1 2. 11 
3045 = 7 FO RG 0=0=>4d6 = 397 : 


Así, la solución del problema con valores iniciales en (10) es 


11 
(14) víx) = ] == Ly + LA d 


: E 
6 10? * 7201 


Hasta ahora hemos usado el método de series de potencias sólo para ecuaciones homo- 
géneas. Pero podemos aplicar el mismo método, con obvias modificaciones, a las ecuaciones 
no homogéneas de la forma 


(15) y") + pldy a) + gljyo) = ela) . 

siempre que el término de forzamiento g(x) y las funciones coeficientes sean analíticas en 
Xy. Por ejemplo, para hallar una serie de potencias en torno de x = O para una solución gene- 
ral de 


(16) — y) —ay (a) — yla) =se0 xo, 
usamos la sustitución y(x) = Sa,,x” para obtener un desarrollo en serie de potencias para el 
lado izquierdo de (16). Luego igualamos los coeficientes de esta serie con los coeficientes 
correspondientes del desarrollo de Maclaurin para sen x: 

> le 1) Jm 1 


sen x= e Tari 


Después de hacer los detalles (véase el problema 20), un desarrollo para una solución gene- 
ral de (16) es 

1D) y = ala + aya + yd) 

donde 


O 
(18) vila) =1+ q + ri + q ho... ; 


l ¡E Ds 
(19) ylx) =x + ca Al El + 05 + o... 


son las soluciones de la ecuación homogénea asociada a la ecuación (16) y 


da Ma 
CO yola) = + gg ap + 


es una solución particular de la ecuación (16). 
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En los problemas 1 a 6, determine un valor mínimo para 
el radio de convergencia de una solución en serie de po- 
tencias en torno de Xy. 


1. (x + 1)" —= 304 +2y=0; xm=l. 
Ly al dv=0: x=2. 

3 (l1+xa +3" —3y=0:; x=1l. 

4. (1 — 5 +6)" —3xY —=y=03  x=0. 
5. y" > ltanxy+y=0;  xp=0. 

6. (1 +1%)y" xy +3y=0; Xo=l. 


En los problemas 7 a 12, determine al menos los cuatro 
primeros términos no nulos en un desarrollo en serie de 
potencias en torno de xy para una solución general de la 
ecuación diferencial dada con el valor indicado para xo. 


Ty +2a-=1l)y=0;5  xp=1. 

Sy o -2ay=0; Xx =-—l. 

9 (+? — 2x)y" +2y=0; X= 1. 
10. x%y" —=xy +2y=0; x=?2. 
1. xy" —y+y=0; 72. 


12.1” +(3x-ly-y=0;  xp=-1. 


En los problemas 13 a 19, determine al menos los cuatro 
primeros términos no nulos en un desarrollo en serie de 
potencias de la solución al problema con valores inicia- 
les dado. 

13. 1 + (senfx=0:; 
14. y —T—ey=0; v(0)=1. 
15, (12 + 1D)y" ey +yv=0; 

y(0) =1, y(0=1. 

16. y” + 1yo+ 


17. y" — (senx)yp=0; 


so =l, y(a)=0 
18, y” — [cos el =y=0; 

n=  y(aApA)=1. 
19. y” - cn + (cosajy=0; 

y0)=-1, y (0)=1 


20. Para deducir la solución general dada por las ecua- 
ciones (17)-(20) para la ecuación no homogénea (16), 
siga estos pasos: 


(a) Sustituya y(x) = 22y a,x”" y la serie de Maclau- 


rin para sen x en la ecuación (16) para obtener 
(2a, — ap) + 2 [(k + 
y ( 0h ql 


e=0 (2 + 10 

(b) Iguale los coeficientes de potencias semejantes 
de x en ambos lados de la ecuación de la parte 
(a) y deduzca con ello las ecuaciones 


DÍA + Daz (A Day] 


do toa do 
>> ai ag: 
1 a] do 
as=a0 +71" de 48 
a 19 47 
2775040 * Tos 


(c) Muestre que las relaciones de la parte (b) pro- 
porcionan la solución general de (16) dada en 
las ecuaciones (17)-(20). 


En los problemas 21 a 28, use el procedimiento ilustrado 

en el problema 20 para hallar al menos los cuatro prime- 

ros términos no nulos en un desarrollo en serie de poten- 

cias en torno de x = 0 de una solución general para la 

ecuación diferencial dada. 

21. Y — xy =senx. 

22. w" + x= e 

dar reos +2x+1. 

24. y” — 2ay + dy = 

25. (1 + y" —ip+y=e*, 

26. y” — xy" + 2y=co8x. 

27. (1-x%)y"—y+y=tnx. 

28. y" — (senx)y = cosx. 

29. La ecuación 

(1—2i2)y" — 2xy + mín+ Dy=0, 

donde n es un parámetro no especificado, es llamada 
ecuación de Legendre. Esta ecuación aparece en 
aplicaciones de las ecuaciones diferenciales a física 

e ingeniería. 

(a) Determine un desarrollo en serie de potencias en 
torno de x = O para una solución de la ecuación 
de Legendre. 

(b) Muestre que para un entero no negativo n, existe 
un polinomio de grado n que es solución de la 
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ecuación de Legendre. Estos polinomios, salvo ción de equilibrio y luego se libera (x(0) = 1, x'(0) 
un múltiplo constante, se llaman polinomios de = ()). Determine al menos los cuatro primeros térmi- 
Legendre. nos no nulos en un desarrollo en serie de potencias en 
(c) Determine los tres primeros polinomios de Le- torno de £ = 0 para el desplazamiento. 
gendre (salvo un múltiplo constante). 31. Resorte vencido sin amortiguamiento. En el sis- 
30. Resorte vencido. Cuando se vence un resorte, el tema masa-resorte para un resorte vencido analizado 
valor de su “constante” de resorte decrece. Un mode- en el problema 30, suponga que no hay amortigua- 
lo para un sistema masa-resorte con un resorte ven- miento (es decir, b = 0), m = 1 y k = 1. Para ver el 
cido es efecto del desgaste en el resorte, considere a y como 
merlo) + ble) + ke "xo 0, un parámetro positivo. 
(a) Vuelva a resolver el problema 30 conb =0 y n 
donde m es la masa, b la constante de amortiguamien- arbitrario pero fijo. 
to, k y y son constantes positivas, y x(1) es el despla- (b) Haga y = 0 en el desarrollo obtenido en la parte 
zamiento del resorte con respecto de la posición de (a). ¿Coincide este desarrollo con el de la solu- 
equilibrio. Sean m = 1 kg, b = 2. N-s/m, k = 1 N/m ción al problema con y = 0? [Sugerencia: Cuan- 
y n = 1(s) ?. El sistema se pone en movimiento des- do y =0, la solución es x(1) = cos 1]. 


plazando la masa un metro con respecto de su posi- 


MITETE REVISIÓN DE LAS ECUACIONES DE CAUCHY-EULER 
(EQUIDIMENSIONALES) 


En las secciones anteriores consideramos métodos para obtener soluciones en serie de poten- 
cias en torno de un punto ordinario para una ecuación lineal de segundo orden. Sin embargo, 
en ciertos casos quisiéramos obtener un desarrollo en serie en torno de un punto singular de 
la ecuación. Para motivar un procedimiento para hallar tales desarrollos, regresemos a las 
ecuaciones de Cauchy-Euler. En el ejercicio 4.3, problema 38, resolvimos estas ecuaciones 
haciendo el cambio de variable x = e”, que transforma una ecuación de Cauchy-Euler en una 
ecuación con coeficientes constantes. Sin embargo, es más instructivo para nuestro estudio de 
los desarrollos en serie en torno de puntos singulares trabajar directamente con la variable x. 

Recuerde que una ecuación de Cauchy-Euler homogénea de segundo orden tiene la 
forma 


(1) ax?y"(x) + bxy (x)+cy)=0, x>0, 


donde a (+0), b y c son constantes (reales). Como en este caso p(x) = b/(ax) y q(x) = 
c/(ax?), tenemos que x = 0 es un punto singular de (1). 

La ecuación (1) tiene soluciones de la forma y = x”. Para determinar los valores de r, 
podemos hacer lo siguiente. Sea £ el operador diferencial definido por el lado izquierdo de la 
ecuación (1), es decir, 


O Ly)=aéy lo + ay lo + oo). 

y hacemos 

(3) w(nx):=x". 

Al sustituir w(r, x) en vez de y(x) en (2), vemos que 
L[w!](x) =arHr— la? br d+ ex 


far? + (b— ajr + cy 3 
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De aquí vemos que w = x' es una solución de (1) si y sólo si r satisface 
(4) a+ lbar+ec=0. 
La ecuación (4) es la ecuación auxiliar, o indicial, de (1). 
Cuando la ecuación indicial tiene dos raíces distintas, tenemos 
Ll w](x) = ale — riMe > rajx”. 
lo cual implica que la ecuación (1) tiene las dos soluciones 


O ya)=wr.)=x", x>0, 
(6) slo =wl5,a]=x%, x>0, 


que son linealmente independientes. 
Cuando r, y r, son complejos conjugados, q: + ¿f$, podemos usar la fórmula de Euler pa- 
ra expresar 


x0 78 — plerifllrs — ¿cos (B nx) + 1er" sení8 ln x) 
= xcosíB ln x) + ix"seníB ln x) . 


Como las partes real e imaginaria de x* * “P también deben ser soluciones de (1), podemos 
reemplazar (5) y (6) por las dos soluciones con valores reales, linealmente independientes 


y (1) =x“cosíBlnx), yx) = xa “seníB nx) . 


Si la ecuación indicial (4) tiene una raíz real repetida ry, se puede ver que r% y r% In x son 
dos soluciones linealmente independientes. Esto se puede deducir con el método de reduc- 
ción de orden del ejercicio 6.1, problema 31. Sin embargo, es más instructivo para aplicacio- 
nes posteriores ver cómo se pueden obtener estas dos soluciones linealmente independientes 
con el punto de vista de los operadores. Si ry es una raíz repetida, entonces 


(7) Ll w](x) =alr rx. 
Al hacer r = rg tenemos la solución 
(8) yx) = wlro,x) =x7, x>0. 


Para determinar una segunda solución linealmente independiente, observemos lo siguiente. 
El lado derecho de (7) tiene el factor (r — ry)?, de modo que al considerar la derivada parcial 
de (7) con respecto de r y hacer r = ry, obtenemos un cero. Es decir, 


le , 
(9) A Ll w] Lo) = lalr — Pa Inx + 2alr => 19)x) =0. 
dr r=r = 
Es rr 
Aunque no parece que hayamos avanzado hacia una segunda solución, una observación de- 
tallada de la expresión de la izquierda en (9) reivindicará nuestros esfuerzos. 
Observemos primero que w(r, x) = x' tiene derivadas parciales continuas de todos los 
órdenes con respecto de r y x. Por lo tanto, las derivadas parciales cruzadas son iguales: 
mw Fw ww 


arox?  axtar dróx  0xdr” 
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En consecuencia, para el operador diferencial L tenemos 


e dv 
E w] = Marto + pro 6 co) 
A 


2 


or ? dr dx 
de Lo as 
e BLA E 0 
Drox OFOX dr 
3 2 ; 
= ax? Bl + bx ae ¿e 
axtdr dxor dr 


EN 
22), 


es decir, los operadores d/dr y L se conmutan. Con este hecho, podemos escribir (9) como 


n=" 


Así, para el caso de una raíz repetida r¿, una segunda solución linealmente independiente de 
(1) es 


10) se o de > a) E. BD 


rro 
EJEMPLO 1 Hallar una solución general de 
1D «tbyidryoO=0, x>o0. 
SOLUCIÓN Sea w(r, x) = x” y hagamos que L denote el lado izquierdo de (11). Un breve cálculo implica 
El w]íx) = (41? — 4r + 1)x" . 


Resolvemos la ecuación indicial 
dr? —4r+1=(2r- De al -1) =0 


al obtener la raíz repetida ry = 1/2. Así, se tiene una solución general de (11) de las ecuacio- 
nes (8) y (10) haciendo ry = 1/2. Es decir, 


vía) = O WX + O Vxlmx,  x>0.0u 


Para concluir observemos que las soluciones de las ecuaciones de Cauchy-Euler pueden 
exhibir algunas características extraordinarias cerca de sus puntos singulares, muy distintas a 
las que hemos encontrado en el caso de las ecuaciones con coeficientes constantes. Note que: 


(1) xy x” In x, para O < r < 1, tienen pendiente infinita en el origen; 
(11) x”, para r < 0, diverge en el origen, y 


(1) x*cos(B ln x) y x” sen(B In x) oscilan “con rapidez infinita” cerca del origen. (Véa- 
se la figura 8.7). 


460 Capítulo 8 


0.54 


Soluciones de ecuaciones diferenciales mediante series 


0.4 0,2 


Figura 8.7 Gráfica de x09 


cos(12 In x) 


Los paquetes numéricos para resolver ecuaciones diferenciales con base en los procedimien- 
tos de Euler o Runge-Kutta no podrían graficar este comportamiento; los métodos analíticos 
son esenciales para caracterizar las soluciones cerca de los puntos singulares. 

En la sección 8.7 analizaremos el problema de determinar una segunda solución en serie 
linealmente independiente para ciertas ecuaciones diferenciales. Como veremos, los méto- 
dos con operadores similares a los descritos en esta sección nos conducirán a la deseada se- 


gunda solución. 


EJERCICIOS ¿5 


En los problemas 1 a 10, use la sustitución y = x" pa- 
ra hallar una solución general de la ecuación dada para 
x>0. 


xy" lx) + 60 (0) + 6y0)=0 
. 2 yx) + ele + ls) = 0. 
"09 (0 + ITA 0. 
0 z, va) + 2 (0 — BO) 0 


añA 


Ty" (a) (1) + 1x0) — 100) = 0. 
cia +adylaO+ay lo) =0. 

y) + ay") + xy (e) — Sy(a) =0. 
10. xy" (x) + 9:y"(1) + 19xv (0) + 8y (o) =0 


En los problemas 11 y 12, use una sustitución de la for- 
ma y = (x — c)' para hallar una solución general de la 


ecuación dada para x > c. 
11. 2(x — 3) "(x) + Síx — 3)v (x) — 2y(1) =0 . 
12. Ax + 2 y (a) + Syl) =0 


En los problemas 13 y 14, use variación de parámetros 
para hallar una solución general de la ecuación dada pa- 
rax > 0. 

13. xy") — 2xy (1) + 
14. Y") + 2xv (1) — 


A 
2y(x) = 6 +3x. 


En los problemas 15 a 17, resuelva el problema con va- 
lores iniciales dado. 
15, Ex) AO =0 5 

110=%, ) 
16. y"(0 + Say (o) + 4) =00 5 

A E 

17. xy" (x) + 6x E ) + 29xy (x) — 29y(1) =0 ; 

00 =Ey. FUS=S, y iD =18, 
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18. Cuando ry es una raíz repetida de la ecuación auxiliar 19, Sea L[y](x):=x%y"(x) + xy (x) — y(x). 
ar? + br + c =0, entonces y, (1) = e” es una solu- GhMitea te =0. 
ción de la ecuación ay” + by' + cy = 0, donde a, b y 
c son constantes. Use una deducción similar a la de 
esta sección para el caso en que la ecuación indicial 
tiene una raíz repetida para mostrar que una segunda 
solución linealmente independiente es y,(1) = te”. 


(b) Use una extensión del argumento dado en esta 
sección para el caso en que la ecuación indicial 
tiene una raíz doble y muestre que L[y] = 0 tie- 
ne la solución general 


y(x) = Ci + Coxinx + Caxlin a)? . 


WITT] MÉTODO DE FROBENIUS 


En la sección anterior mostramos que una ecuación homogénea de Cauchy-Euler tiene una 
solución de la forma y(x) = x”, x > 0, donde r es cierta constante. Las ecuaciones de 
Cauchy-Euler tienen, por supuesto, una forma muy particular, con un único punto singular 
(en x = 0). En esta sección mostraremos que la teoría de ecuaciones de Cauchy-Euler se 
puede generalizar a otras ecuaciones con un tipo particular de singularidad. 

Para motivar el procedimiento, escribamos la ecuación de Cauchy-Euler 


(1) acre doreorlo)=0, x>0, 
en la forma canónica 
2 yy) + piro + early) =0,  :>0, 


donde 


do= 8%, d0=E 


, 


y Po» go Son las constantes b/a y c/a, respectivamente. Al sustituir w(r, x) = x" en vez de y en 
la ecuación (2) obtenemos 


[rír — 1) + por + qo]lx7?=0, 
lo que da la ecuación indicial 
(3) Hr 1)+ per+q=0. 


Así, si r, es una raíz de (3), entonces w(r,, x) = x'! es solución de las ecuaciones (1) y (2). 
Supongamos ahora, de manera más general, que (2) es una ecuación para la que xp(x) y 
19(x), en vez de constantes, son funciones analíticas. Es decir, en cierto intervalo en torno 


dex =0, 
(4) xplx) = po + pat pat o Z py" , 
(5) Caos q tartas = 2 q. 


(4) y (5) implican que 


(60) limxpl)=p0 y  lmaga)=q0 > 


=> 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


y por tanto, para x cercana a 0, tenemos xp(x) = po y 2q(x) = q0. Por lo tanto, es razonable 
esperar que las soluciones de (2) se comporten (para x cercana a 0) como las soluciones de la 
ecuación de Cauchy-Euler 

xy" + po + y 0. 


Si p(x) y q(x) satisfacen (4) y (5), decimos que el punto singular en x = 0 es regular. 
Más en general, establecemos lo siguiente. 


PUNTO SINGULAR REGULAR 


Definición 3. Un punto singular xy de 


(Mo yo plaly do + aldya) = 0 


es un punto singular regular si (x — xp)p(x) y (x — x0)?4(x) son analíticas en xp.* 
En caso contrario, xy es un punto singular irregular. 


Clasificar los puntos singulares de la ecuación 
8) (6 yl) + (+ Dy' Go) — yl) = 0. 


En este caso 


2 A 
da ed 1_* 
-1 -1 
SPC + DG 1 


— 


se puede observar que +1 son los puntos singulares de (8). Para la singularidad en 1, tenemos 


1 
=D) =D: 


que no es analítica en x = 1. Por lo tanto, x = 1 es un punto singular irregular. 
Para la singularidad en — 1, tenemos 


l 2 
+ laa) 7 + 17 E. 
lx Jet) (x — 1) (x Palx) a 1) 
que son analíticas en  = —1. Por lo tanto, x = —1 es un punto singular regular. Mm 


Supongamos que x = O es un punto singular regular de la ecuación (7) de modo que 
p(x) y q(x) satisfacen (4) y (5); es decir, 


O — Pda o, a An. 


La idea del matemático Frobenius fue que, como las ecuaciones de Cauchy-Euler tienen so- 


“En la terminología de variable compleja, p tiene un polo de orden a lo más 1 y q tiene un polo de orden a lo más 
2 en Xq. 
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luciones de la forma x”, entonces para el punto singular regular x = O deben existir solucio- 
nes de (7) de la forma x” por una función analítica.* Por lo tanto, buscamos soluciones de (7) 
de la forma 


(10) — wlíe,x)=x" Sa, y" = Zar - Sd. 


Al escribir (10) hemos supuesto que ay es el primer coeficiente distinto de cero, de mo- 
do que debemos determinar r y los coeficientes a,,, n = 1. Derivamos w(r, x) con respecto de 
x para obtener 


53] 


(1D. wirx)= y (a+ aan, 


n= 


(12) wr lex) = 2 n++F a + po Dat? ] 


Si sustituimos los desarrollos anteriores para w(r, x), w'(r, x), w"(r, x), p(x) y q(x) en (7), 
tenemos que 


A 


n=0 
no ao 
+ (3 ar (E apo") =0, 


Ahora usamos el producto de Cauchy para realizar la multiplicación de las series y luego 
agrupamos las potencias semejantes de x, a partir de la potencia menor, x”?, de donde 


(14) [r(r -1)+ Por + dojapx”? 
+ lr + Dra, + (r + Dpoa, + pirag + qua + quapll + + =0. 


Para que el desarrollo del lado izquierdo de la ecuación (14) sume cero, cada coeficiente debe 
ser igual a cero. Al considerar el primer término x”?, tenemos 


(15) [Hr = 1) + por + gojap=0 . 


Como hemos supuesto que ay + O, la cantidad entre corchetes debe anularse. Esto nos da la 
ecuación indicial igual a la deducida para las ecuaciones de Cauchy-Euler. 


ECUACIÓN INDICIAL 


Definición 4. Si x, es un punto singular regular de y” + py' + qy = 0, entonces la 
ecuación indicial para este punto es 


(16) — rir—-D+pr+q=0, 
donde 


pos=limls —xlp() + 20 lime alo) - 


X—>Xp 


Las raíces de la ecuación indicial son los exponentes (índices) de la singularidad xo. 


Nota histórica: George Frobenius (1848-1917) desarrolló este método en 1873. También se le conoce por sus in- 
vestigaciones en teoría de grupos. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


Hallar la ecuación indicial y los exponentes en la singularidad x = —1 de 
(17) (4 — Py (e) + (e + Dy' (o) — yl) 0 . 
En el ejemplo 1 mostramos que x = —1 es un punto singular regular. Como p(x) = (x + 


DW-D7?y qlo) = (+ Dx — 1) ?, tenemos 


Pu lim (x + Dplo = lím (+ - 1)? Er a 
do = lim (e + Pg) = lim [be 197] ==. 
=> proa 


Al sustituir estos valores para py y q en (16), obtenemos la ecuación indicial 


(18) rr 1)+ Gr L=0. 
Multiplicamos por 4 y factorizamos para obtener (4r + 1)(r — 1) = 0. Por lo tanto, r = 1, 


—1/4 son los exponentes. Mm 


Como hemos visto, podemos usar la ecuación indicial para determinar los valores de r 
para los que el coeficiente de x”? en (14) se anula. Si igualamos a cero el coeficiente de x”7! 
en (14), tenemos 


(19) [ (+ + lr + (7 + 1)p, + qola, + (pr + q)ap = 0. 


Como ay es arbitrario y conocemos p;, q, y r, podemos determinar a, en la ecuación (19), 
siempre que el coeficiente de a, en (19) no sea cero. Esto ocurrirá si consideramos a r como 
la mayor de las dos raíces de la ecuación indicial (véase el problema 43)." De manera análo- 
ga, al igualar a cero el coeficiente de x”, podemos despejar a, en términos de p;, q;, ', Ay y Aj. 
Si continuamos de esta manera, podemos hallar los a,, de forma recursiva. El procedimiento 
se ilustra en el siguiente ejemplo. 


Determinar un desarrollo en serie en torno del punto singular regular x = O para una solu- 
ción de 
(Q0) + 2er o at (to la=0, x>”0. 


a 
e 


En este caso, pla) = —x Ux +2)! y alo) = xx + 2)71(1 + x), de modo que 


ot ts A 
Po = lim xp(s) = lím[ («+ 2] ==>5, 
qo = limxlglx) =lim(x+ 3 U(1+x)=2%. 

10 1) 2 


Como x = 0 es un punto singular regular, buscamos una solución a (20) de la forma 


QU — ewra=x 2 ant" = z ajo 


+ . 4 . . . 1, . . . 
"Surgen varias posibilidades interesantes si consideramos a r como la raíz menor; analizaremos esto en la siguiente 
sección. 
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Por el análisis anterior, r debe satisfacer la ecuación indicial (16). Al sustituir py y qy en (16) 
obtenemos 


dr 1)=>5r +5=0, 


que simplificamos como 2r? — 3r + 1 = (2r — 1)(r— 1) =0.Así,r =1yr= 1/2 son las 
raíces de la ecuación indicial asociada ax = 0. 

Utilicemos la raíz mayor r = 1; luego calculemos los valores de a, a», etc., para obtener 
la solución w(1, x). Podemos simplificar los cálculos sustituyendo w(r, x) directamente en la 
ecuación (20), donde los coeficientes son polinomios en x, en vez de dividir entre (x + 2D y 
tener que trabajar con las funciones racionales p(x) y qg(x). Al insertar w(r, x) en (20) y recor- 
dar las fórmulas para w! (1, x) y w”(r, x) en (11) y (12) tenemos (con r = 1) 


[9,8] ou 


(2)  (x +2)? en (1 + na,x "7! —x bo) (a+ 1)a,x* 


n—0 A=0 
+ (1+x3) Aa =0, 
q 


lo que podemos escribir como 


5 


o 5] 
(23) 2 (n+ Dna, +? + 2 2n + Dra," +! — 2 ln + Dax! 


Ho qu 
[5 a 
+ 2 a nl + Z ARO 
n=0 0 
A continuación recorremos los índices de modo que cada suma en (23) tenga potencias x/. 
Con k = n + 2 en la primera y última sumas y k = 1 + 1 en el resto, (23) se convierte en 


Do a] 


24. YA [(- 1-2) + 1]a2xt + 2 [2k(k — 1) 4 + 1], ¡1 = 


f=2 


Separamos el término k = 1 y agrupamos el resto en una suma: 
so 
Q5) — [201)(0)— 1+1Jagr + 2 [(%? — 3k + 3)ag-2 + (2% — 1) — Da l=sd. 


Observe que el coeficiente de x en (25) es igual a cero, lo que se debe a que r = 1 es una raíz de 
la ecuación indicial, obtenida ésta al igualar a cero el coeficiente de la menor potencia de x. 

Ahora podemos determinar los a, en términos de ay igualando a cero los coeficientes de 
x' en la ecuación (25) para k = 2, 3, etc. Esto nos proporciona la relación de recurrencia 


(26) — (£? -3k + 3Jaz-2 + Qk- Vik a, =0, 


o, de manera equivalente, 


(2 — 3k +3 
27 pS ÓL— Ty k=2, 
EN AA A 
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Al hacer k = 2, 3 y 4 en (27), vemos que 


1 

q > q (k = 2) 
3 [ 

== 4 GK=3, 
1 1 

dy = 7307 3% ik=4) - 


Sustituimos los valores de r, a, a, y az en (21) para obtener 
(28)  w(l,x)= ar a e 2. 
j EN 3710 30 á 


donde ay es arbitrario. En particular, para ay = 1, obtenemos la solución 


1 Pl 1 3 1 4 
o y —ré+ — A OO ¿>O,. 
y ) 3 10? 30* j ds 


Véase la figura 8.8. Mm 


grado 4 


grado 20 


Figura 8.8 Sumas parciales que aproximan la solución y¡ (x) del ejemplo 3 


Para hallar una segunda solución linealmente independiente de la ecuación (20), tal vez 
podríamos hacer r = 1/2 y hallar a, a, ... para obtener una solución w(1/2, x) (véase el pro- 
blema 44). En este caso particular, este enfoque funcionará. Sin embargo, si encontramos 
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una ecuación indicial con una raíz repetida, el método de Frobenius nos dará sólo una solu- 
ción (salvo múltiplos constantes). Para hallar la deseada segunda solución, debemos usar 
otra técnica, como el procedimiento de reducción de orden analizado en el ejercicio 6.1, 
problema 31. En la siguiente sección enfrentaremos el problema de determinar una segunda 
solución linealmente independiente. 

Podemos resumir el método de Frobenius como sigue. 


MÉTODO DE FROBENIUS 


Para deducir una solución en términos de una serie en torno del punto singular xy de 
29) ay") + arlaly 0) + agro) 0, > xp: 


(a) Haga p(x) := ay(x)/a2(x), q(x) := ay(x)/a2(x). Si (x — xo)p(x) y 
(x — xp)?g(x) son analíticas en xy, entonces xy es un punto singular 
regular y se pueden aplicar los siguientes pasos. 


(b) Sea 


(30) wir, x) 5 (x E xo) Za anlx E xo)" 5 2 ax E ES , 


=(0 


y, al derivar término a término, sustituimos w(r, x) en la ecuación (29) para 
obtener una ecuación de la forma 


Aglx 5 xa SP Ajíx ON E Sp +. =S()., 


(c) Igualamos los coeficientes Ag, 41, 4, . .. a cero. [Observe que la ecuación Ay = 0 
es justo un múltiplo constante de la ecuación indicial r(r —1) + ppyr + qo = 0). 
(d) Use el sistema de ecuaciones 


Ap=0, A¡=0, ono y Aj=0 


para determinar una relación de recurrencia que implique a, y Ap, Aj, ... > Ag-1» 
(e) Haga r = ry, la raíz mayor de la ecuación indicial, y use la relación obtenida en 

el paso (d) para determinar a,, a, ... de manera recursiva en términos de ay y rj. 
(£) Un desarrollo en serie para una solución de (29) es 


ODA 2 als a 


donde ay es arbitrario y los a,, se definen en términos de a, y r¡. 


Una cuestión importante que queda pendiente es la relativa al radio de convergencia de 
la serie de potencias que aparece en (31). El siguiente teorema contiene una respuesta.' 


Para una demostración de este teorema, véase Ordinary Differential Equations, por E. L. Ince (Dover Publications, 
Inc., Nueva York, 1956), capítulo 16. 
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EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


TEOREMA DE FROBENIUS 


Teorema 6. Si xy es un punto singular regular de la ecuación (29), entonces existe 
al menos una solución en términos de una serie de la forma (30), donde r = r, es la 
mayor de las raíces de la ecuación indicial asociada. Además, esta serie converge 
para toda x tal que O < x — xy < R, donde R es la distancia de xy al otro punto 
singular más cercano (real o complejo) de (29). 


Para simplificar la exposición, en los siguientes ejemplos sólo consideraremos desarro- 
llos en serie en torno del punto singular regular x = O y sólo aquellas ecuaciones para las que 
la ecuación indicial correspondiente tiene raíces reales. 

Los siguientes tres ejemplos no sólo ilustran el método de Frobenius sino que son mode- 
los importantes a los que nos referiremos en secciones posteriores. 


Determinar una solución en términos de una serie en torno del punto singular regular x = O de 
62) «¿via + (1 1)=0. x>0, 


En este caso, p(x) = —x7! y q(x) = (1 — x)x?. Es fácil verificar que x = O es un punto sin- 
gular regular de (32), de modo que calculamos 


Po = lím xplx) = lím(-1)=-1, 
x—) x>0 
qo = lim %g() = lím(1 1) =1.. 


La ecuación indicial es 


!l 


Hr=l=r+i1 121-2r+1=(r-1=0. 


que tiene las raíces r, = r, = 1. 
A continuación, sustituimos 


zo zo 


83) — wmrny=zXRar= Aa 
2==0 n=0 


en (32) y obtenemos 


co 9,2] 


680. £ z mcr Date z o 


n- n= 


lo que escribimos como 
na 


(35) 2 ln + lía +r- Day?” — > (n + aj" 


n= 


xo 


23] 
> + > +1 
+ ¿apa ro ya “+tl=0. 
n= A 


Recorremos los índices de modo que cada suma en (35) quede en términos de potencias x**”, 
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haciendo k =n + 1 en la última suma y k = n en el resto. Esto implica 
65) 2l+nerr1)- Arde lla Dat. 


k=0 


Separamos el término correspondiente a k = O y agrupamos el resto bajo una suma para ob- 
tener 


(37) [r(r = 1) =r+ [ Japx” 
+ 2 [ú +rlier--ten+ta-a ten, 


Al igualar a cero los coeficientes, recuperamos la ecuación indicial 
(38)  [Irr-D=r+1ló9=0, 

y obtenemos, para k = 1, la relación de recurrencia 

69 [(x+r?-2k+r)+1]a,-ar-1=0, 

lo que se reduce a 

(40) (E+r- Da -a-¡=0. 

Podemos usar la relación (40) para hallar a, en términos de aj-:: 


1 
(er 1P 400 


Al hacer r = r¡ = 1 en (38) obtenemos (como era de esperar) O - ay = 0 y en (41) tenemos 


(41) di = k=l., 


(42) dy a ; k=1. 
Para k = 1,2 y 3 tenemos 
1 
a k=1), 
1 1 
da = 541 = a a =2), 
2 72 l 1y o 4 0 ( ) 


En general, tenemos 


(43) 


1 
dx = CON ; 


Por lo tanto, la ecuación (32) tiene una solución en términos de una serie dada por 


E al A 
(44) 001.0 = ape Lt Ego + ) 


Do 
1 
A A 
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EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 


Como x = 0 es el único punto singular para la ecuación (32), el teorema de Frobenius (o 
el criterio del cociente) implica que la solución en términos de una serie (44) converge para 
toda x > 0. 

En los dos ejemplos siguientes, sólo bosquejamos el método e invitamos al lector a pro- 
porcionar los pasos intermedios. 


Determinar una solución desde el punto de vista de una serie en torno del punto singular re- 
gular x = O de 
(45) xy" (0) + 4y (lx) —- av) =0, x>0. 
Como p(x) = 4/x y q(x) = —1, vemos que x = 0 es un punto singular regular y 
po=limxpl)=4, q = Img) =0. 
La ecuación indicial es 
rlr — D+r4=r+3r=rr+3)=0 E 
con raíces r, =0 y r, = —3. 
Ahora sustituimos 


(46) wir, x) =x' 2 aj = 2 
”n- n= 


en (45). Después de un poco de álgebra y de recorrer los índices, obtenemos 


(47) — [rir- 1) + 4rlago? + [(r+ Dr + Ar + 1)]ajx” 
+ 2 kr + Dl dr + ag — o 2 0 


A continuación igualamos los coeficientes a cero y vemos que 


(48) [r(r — 1) + 4rjay=0, 
(49) — [(r+ Ur+4(r+1)a=0, 


y para k= 1, tenemos la relación de recurrencia 
(50) —(k+r+ Dit r+ Alas 10. 


Para r = r, =0, la ecuación (48) se convierte en O - ay = 0 y (49) se convierte en 4 + a, =0. 
Por lo tanto, aunque ay es arbitrario, a, debe anularse. Al hacer r = r, = 0 en (50), vemos 
que 


(51) k=l, 


Ñ 1 
US aa 


lo que implica (después de unos cuantos cálculos experimentales) que a>7;+1 = 0 para k = 
0Dsl 0.0 Y 
dla = l ps dá 
[2-4 (24)][5-7 + (2k + 3)] 
_ 1 
NTE CES 


(52) 0 


k=1. 


EJEMPLO 6 


SOLUCIÓN 
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Por lo tanto, la ecuación (45) tiene una solución en serie de potencias 


1 
(53)  w0, da Y, als a 


x>0.m 


-(2k + El Í 


Si en el ejemplo 5 hubiésemos trabajado con la raíz r = rz = —3, habríamos obtenido 
dos soluciones linealmente independientes (véase el problema 45). 


Determinar una solución en términos de una serie en torno del punto singular regular x = O de 


(54) o (+3 (bo0)-ol=0, x*>0. 


Como p(x) = 3/x y q(x) = —1, vemos que en efecto x = O es un punto singular regular. 
Además, 
Po=limapli)=3, — qo> limiógia) 0. 


De modo que la ecuación indicial es 
(55) rlr=D+3r=r?+2r=rlr+2)=0, 


con raíces r, =0 y r, = —2. 
Sustituimos 


(56) — wrx] =x" z dy x” = z at 
en (54) para obtener 
(57) [r[»= 1) + 3rlayx! + [lr + Dr + 3(r + 1) Jaja” 


+ Y [+ rt Dl + Dar tr =0 


k=1 


Al igualar a cero los coeficientes tenemos 


(58) [rr — 1) + 3r]ap = 0, 
(59) — [(r+ Dr +3(r+ Da =0, 


y para k= 1, la relación de recurrencia 


(60) (+ r+ 1) + r+ 3), = 41 0. 


Para r = r, = 0, estas ecuaciones conducen a las siguientes fórmulas: a»;+1 = 0, k =0, 
IS 

1 l 
(61) o ty do > k=0. 


(2.4--(2%)][4-6-(204+2)]% 2% k +1) 


Por lo tanto, la ecuación (54) tiene una solución en serie de potencias 


(62) wÍ(O, x) = 4 E AA, x>0.,U 
0 2: 2 a +1)! 
A diferencia del ejemplo 5, si trabajamos con la segunda raíz r = r, = —2 del ejemplo 


6, no obtendríamos una segunda solución linealmente independiente (véase el problema 46). 
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En los ejemplos anteriores podríamos usar el método de Frobenius para hallar una solu- 
ción en términos de una serie válida a la derecha (x > 0) del punto singular regular x = 0. 
Para x < 0, podemos usar el cambio de variable x = —f y luego resolver la ecuación resul- 


tante para £ > 0. 


El método de Frobenius también se aplica a ecuaciones lineales de orden superior (véan- 


se los problemas 35-38). 


En los problemas 1 a 10, clasifique cada punto singular 
(real o complejo) de la ecuación dada como regular o 
irregular: 

L (2 Dy"+xy+3y=0. 

xy” + Bay — 3xy= 0. 

cl? De + 72 — 3x2 =0. 

xy — xy + 7y=0. 


2 

3 

4 

5. (1 — 1Py" — (x- ly +3y=0. 

6. des — Aly” + (x + 2)y" + Jy=0. 

7. (A —1-2x" + (8-4 —=m=0. 

8. (14 —ady” ay +7y=0, 

9. (12 + 2x — By" + (3x + 12) —=xy=0. 
10. (x — 1)y" + (e — 3aísen a)y" + xy =0. 


En los problemas 11 a 18, determine la ecuación indicial 
y los exponentes para la singularidad indicada para la 
ecuación diferencial dada. 


11. x2y” — 2xy' - 10y=0, en x=0. 
12. xy" + 4xy +2y=0, cn x=0. 
13. (4 —x-— 2%" + (1 4e —6x=0, 
en 172. 
14. (4% — 4)y" + [x+ 2 +3y=0, 
en x=-—2. 


15. 0%" + 6[sen6)y' — [tand8ly=0. en 8=0. 


16. (12 — y" — (x- D)y—-3y=0, en a=1. 
17. (x- Diy" + (42- ly - lly=0, 

eno x=]l. 
18. 4x(sen x)y” — 3y=0, en x=0. 


En los problemas 19 a 24, use el método de Frobenius 
para hallar al menos los cuatro primeros términos no nu- 
los del desarrollo en serie en torno de x = 0 para una solu- 
ción de la ecuación dada, con x > 0. 


19. 9y" + 9%y' +2y=0. 


20, 2x(x — 1)y" + 3% — y y =0. 
21. xy" + xy! + xy =0. 

22 1" + y -dy=0. 
Baca =0. 

24. 3xy" + (2 aly —=y=0. 


En los problemas 25 a 30, use el método de Frobenius 
para hallar una fórmula general para los coeficientes a, 
en un desarrollo en serie en torno de x = 0 para una Sso- 
lución de la ecuación dada, con x > 0. 

25. 4%y" + 2 — (+ 3)y=0. 

26. 12%" + (1 v)y +y=0. 

Toaw we —xiw=0, 

28. 3x%y" + 8xv" + (x — 2)y=0. 

29. xy" + (dx — Ty —-2y=0. 

30. xíx + 1)y" + (x + 5)y' —- dy=0. 


En los problemas 31 a 34, determine primero una fórmu- 
la de recurrencia para los coeficientes en el desarrollo 
en serie (de Frobenius) de la solución en torno de x = 0. 
Use esta fórmula de recurrencia para determinar si exis- 
te una solución de la ecuación diferencial, decreciente 
para x > 0. 


Ml. .xy" + (1-aiy—-y=0. 
32" —ill+ay + y=0. 
33. 3xy" + 2l — x)y —4y=0. 
34. xy" + (x +2 —y=0. 


En los problemas 35 a 38, use el método de Frobenius 
para determinar al menos los cuatro primeros términos 
no nulos en el desarrollo en serie en torno de x = 0 para 
una solución de la ecuación lineal de tercer orden dada, 
para x > 0. 


35. 6xy" + 130" + (+ +xy=0. 
36. 6x%y" + 11a%y” — 2xy' — (x— 2)p=0. 
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37, 6x7y" + 1314" — (+ da)y" — xy =0. 
38. 61 7y” + (131? á 


O" +xY—xy=0. 


En los problemas 39 y 40, trate de usar el método de 
Frobenius para hallar un desarrollo en serie en torno del 
punto singular irregular x = 0 para una solución de la 
ecuación diferencial dada. Si el método funciona, dé al 
menos los cuatro primeros términos no nulos en el desa- 
rrollo. Si el método no funciona, explique por qué. 


39.10%" + (Gx ly +y=0. 
40. x2y" + y -2y=0. 


En ciertas aplicaciones es deseable tener un desarrollo 
en torno del punto al infinito. Para obtener tal desarro- 
llo, use el cambio de variable z = 1/x y desarrolle en 
torno de z = 0. En los problemas 41 y 42, muestre que 
infinito es un punto singular regular de la ecuación dife- 
rencial dada, mostrando que z = 0 es un punto singular re- 
gular de la ecuación transformada en z. Encuentre además 
los primeros cuatro términos (como mínimo) en el desarro- 
llo en serie en torno de infinito de una solución a la ecua- 
ción original en x. 


Al. xy" —- iy —-y=0. 


42. 18(x — 4 (x — 6)y” + Oxíx — 4)y' —- 322y=0. 


43. Muestre que si r, y r, son raíces de la ecuación indi- 
cial (16), donde r; es la raíz mayor (Re r, = Re r>), 
entonces el coeficiente de a, en la ecuación (19) no 
se anula cuando r = 7. 


44. Para obtener una segunda solución linealmente inde- 
pendiente de la ecuación (20): 


(a) Sustituya w(r, x) dado en (21) en la ecuación 
(20) y concluya que los coeficientes aj, k = 1, 
deben satisfacer la relación de recurrencia 
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45. 


46. 


47. 


473 


(k + r— D)Qk+2r- 1a, 

4 [tk + r=Dl+r-2)+1]a,-;=0. 
(b) Use la relación de recurrencia con r = 1/2 para 

deducir la segunda solución en términos de una 

serie 


És (+1 de 33h EA apa ES 


13 ey 
a ES l 


1920% 


(c) Use la relación de recurrencia con r = 1 para 
obtener w(1, x) en (28). 

En el ejemplo 5, muestre que si elegimos r = r, = 

—3, entonces obtenemos dos soluciones linealmente 

independientes de la ecuación (45). [Sugerencia: ay 

y az son constantes arbitrarias]. 

En el ejemplo 6, muestre que si elegimos r = r, = 

—2, entonces obtenemos una solución que es un 

múltiplo constante de la solución dada en (62). [Su- 

gerencia: Muestre que ay y a; deben anularse, mien- 

tras que a, es arbitrario]. 

Al aplicar el método de Frobenius surge la siguiente 

relación de recurrencia: a+ = 15a,/(k+1), k = 

O Lac 

(a) Muestre que los coeficientes están dados por la 
fórmula a, = 15%ay/(k1)?,k =0,1,2,.... 

(b) Use la fórmula de la parte (a), con ay = 1, para 
calcular as, 419, 415, 429 Y 425 en Su computadora 
o calculadora. ¿Qué está fallando? 

(c) Ahora use la relación de recurrencia para calcu- 
lar a, parak = 1,2,3,..., 25, suponiendo que 
dy = 1. 

(d) ¿Qué ventaja tiene la relación de recurrencia so- 
bre la fórmula? 


MES DETERMINACIÓN DE UNA SEGUNDA SOLUCIÓN 


LINEALMENTE INDEPENDIENTE 


En la sección anterior mostramos que si x = O es un punto singular regular de 


Mo yO + play) + alylx) =0, 


x>0, 


entonces es posible usar el método de Frobenius para hallar una solución en términos de una 
serie válida para x cercana a cero. El primer paso del método consiste en hallar las raíces r¡ y 
r, (Re r, = Re r,) de la ecuación indicial asociada 


(2) r(r=1)+pyr+q0=0. 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Entonces, utilizando la raíz mayor r;,, la ecuación (1) tiene una solución en términos de una 
serie de la forma 


bate co 
(3) wlry, x) = 1 2 aya = 2 ae : 


donde ay + 0. Para determinar una segunda solución linealmente independiente, nos inclina- 
mos primero por hacer r = r, y buscar una solución de la forma 


bateó 55) 
(4) wir, x) =x% 2 ao = 2 arta, 


Veremos que este procedimiento funciona, siempre que r, — r, no sea un entero. Sin embar- 
go, cuando r, — r, es un entero, el método de Frobenius con r = r, podría simplemente con- 
ducir a la misma solución obtenida con la raíz r,. (Esto es evidente cuando r;¡ = r>). 


Determinar los primeros término en el desarrollo en torno del punto singular regular x = O 
para una solución general de 


(5) (+ 23d) — ao (+ediod=0, >0. 


En el ejemplo 3 de la sección 8.6 usamos el método de Frobenius para hallar una solución en 
términos de una serie para (5). En el proceso vimos que py = —1/2, qu = 1/2 y la ecuación 
indicial tiene raíces r, = 1, r, = 1/2. Como estas raíces no difieren en un entero (r, — r, = 
1/ 2), el método de Frobenius nos dará dos soluciones linealmente independientes de la forma 


(6) wir.) =x 2 añ = a 


n= 


E 
AX 
NN 


4 


En el problema 44 de los ejercicios 8.6 pedimos al lector que muestre que al sustituir w(r, x) 
en (5) se llega a la relación de recurrencia 


(7) (x +1 — DQO + 2r + Da + [(k+r— DU+r-2)+1a4,=0, k=1 


Conr=r,¡=1lyap = 1, entonces 


LL y pas 
(S) ni =x qe + 10% 30* + 


como se obtuvo en la sección anterior. Además, al hacer r = r, = 1/2 y ay = 1 en (7) tenemos 
la segunda solución, 


edo, sp 18 a... 
(9) lx) =x GAR aa 109 t + 


En consecuencia, una solución general de la ecuación (5) es 
(10) yl) = ciyila) + eovola) x>0, 


donde y¡(x) y y,(x) son las soluciones en serie dadas en las ecuaciones (8) y (9). Véase la fi- 
gura 8.9. Mm 


Cuando una ecuación indicial tiene raíces repetidas r, = r,, es claro que al sustituir r = 
r, obtenemos la primera solución, lo que no nos lleva a parte alguna. Una posibilidad consis- 
te en usar el método de reducción de orden descrito en el problema 31 de los ejercicios 6.1. 
Sin embargo, este método tiene la desventaja de requerir el manejo de series que con fre- 
cuencia hacen difícil determinar el término general en el desarrollo en serie para la segunda 
solución linealmente independiente. Un método más directo consiste en usar el siguiente 
teorema, que proporciona la forma de esta segunda solución. Usted no deberá sorprenderse 
de ver que, en analogía con la situación para una ecuación de Cauchy-Euler cuya ecuación 
indicial tiene raíces repetidas, una segunda solución linealmente independiente implica a la 
primera solución multiplicada por una función logarítmica. 


Sección 8.7 Determinación de una segunda solución linealmente independiente 475 


0.6 + . 
Ecuación (8) 


0.44 


Ecuación (9) 
0.2 + 


0 0.2 0.4 0.6 0.8 1 
Figura 8.9 Sumas parciales que aproximan las soluciones del ejemplo 1 
En el siguiente teorema damos la forma general de dos soluciones linealmente indepen- 


dientes para los tres casos en que las raíces de la ecuación indicial (a) no difieren por un en- 
tero, (b) son iguales, (c) difieren por un entero distinto de cero. 


FORMA DE UNA SEGUNDA SOLUCIÓN LINEALMENTE INDEPENDIENTE 


Teorema 7.* Sea xy un punto singular regular para y” + py” + qy =0 y sean r; y 
ra las raíces de la ecuación indicial asociada, donde Re r, = Re r,. 


(a) Si r, — r, no es un entero, entonces existen dos soluciones linealmente indepen- 
dientes de la forma 


00 


(1D. y(ia)= ZLajx=x)*", arFr0, 


3 
ll 
o 


Il 
Ma 


(12) yo(x) by (x => Ea > bo F0. 


> 
Il 
a] 


(b) Si r, = r,, entonces existen dos soluciones linealmente independientes de la 
forma 


as y(tA=>2ar-9) +", a+0, 


n= 


o 


00 


(14) yx) = y¡(x)In(x — xp) + > bla y". 


n= 


(c) Sir, — r, es un entero positivo, entonces existen dos soluciones linealmente 
independientes de la forma 


Il 


15) m()= La (exp),  ay+0, 


[oe] 


(16) yal) = Orla) Inle — 10) + 2 bp (0x0), bp 40, 


n= 


donde C es una constante que podría anularse. 


Para una demostración del teorema 7, véase el texto Ordinary Differential Equations, 4a. edición, por G. Birkhoff 
y G.-C. Rota (John Wiley $ Sons, Nueva York, 1989). 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


En cada caso del teorema, y, (x) es justamente la solución en términos de una serie obte- 
nida mediante el método de Frobenius, con r = r,. Cuando r; — r, no es un entero, el méto- 
do de Frobenius proporciona una segunda solución linealmente independiente considerando 
r = rz. Veamos ahora que el hecho de conocer la forma de la segunda solución nos permite 
obtenerla. De nuevo, para simplificar la exposición, sólo consideramos ecuaciones indiciales 
con raíces reales. 


Determinar los primeros términos en el desarrollo en serie en torno del punto singular regu- 
lar x = 0 para dos soluciones linealmente independientes de 


(17) y" (x) — xy (x) + (1 —=xdylx) =0 , x>0. 


En el ejemplo 4 de la sección 8.6 usamos el método de Frobenius para obtener una solución 
de (17) en términos de una serie. En el proceso vimos que la ecuación indicial es r? — 2r 
+ 1 =0, con las raíces r, = r, = 1. Trabajando con r, = 1 dedujimos la solución en térmi- 
nos de una serie 


E ruta, La l_> e 1 
=r +2 ho... = 
18) TARA a 3 “6 2 (y? 


[Véase la ecuación (44) en la sección 8.6 con ay = 11]. 
Para determinar una segunda solución linealmente independiente y,(x), apelamos al teo- 
rema 7, parte (b), lo que afirma (con xy = 0) que y,(x) tiene la forma 


a) y 0 = mt Ya, 
Nuestro objetivo es determinar los coeficientes b, sustituyendo y,(x) directamente en la ecua- 


ción (17). 
Primero derivamos y»(x) en (19) para obtener 


y3(x) = y (x) In x = xy 1(x) + 2x7 yr (x) + PS n(n + Deia! : 


Al sustituir y,(x) en (17) se llega a 
(Q0) edo) In x — la) + 2x 1y1(x) + z n(n + Dar] 
= «sil in + xy (3) + > (n + Do) 


+ (1 nl ina Ys) =0, 


lo que simplificamos como 


en beyi(x) — xyi(e) + (1 — x)ya (e) in x — 2y1(x) + 21y1(x) 


8 


[oe] 


dE 2 nín + 1)b,x"+!— ( + Dont + Zar _ 2 byx"2=0 


n 
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Observe que el factor frente a In x es justamente el lado izquierdo de la ecuación (17) con 
y = y¡. Como y, es solución de (17), este factor se anula. Con esta observación y un corri- 
miento en los índices de las sumas, podemos escribir la ecuación (21) como 


22) 29) 2()+op + 2 (y btt. 


Para identificar los coeficientes en (22) de modo que podamos igualarlos a cero, debemos sus- 
tituir de regreso en los desarrollos en serie para y, (x) y y¡(x). De (18), vemos que y¡(x) = 
o (k + Da*/(k1)?. Al insertar esta serie junto con (18) en (22), vemos que 


3 2(k +1) - 2 


eel | bj? | pa (K?b, => bal” = 


Separamos los términos k = 0 y k = 1 y agrupamos los términos semejantes: 


+ by — by a =0 


Ca  (Q+bhx+ » me 
Lx!) 


(1) 


Ahora igualamos a cero los coeficientes de (24). Del término 1? tenemos que 2 + b, = 0, de 
modo que b, = —2. Del término x**!, obtenemos 


2-4 by bi =0 


(41) 


1 2k 


Al hacer k = 2 y 3, calculamos 


1 —3 1 3 6 =11 
b, = b 1]|= A bz = = ] 
(26) > [b, — 1] 3 | 7 E 


Por tanto, una segunda solución linealmente independiente de (17) es 


33M 


4 ee 
4 ae" 


(27) yo (x) = y¡(x)1n x 2x? 


Ver figura 8.10 en la página 478. 


En los dos ejemplos siguientes consideramos el caso en que la diferencia entre las raíces 
de la ecuación indicial es un entero positivo. En el ejemplo 3 veremos que la constante C de 
la fórmula (16) debe anularse (es decir, no hay término ln x), mientras que en el ejemplo 4, 
esta constante es distinta de cero (es decir, hay un término ln x). Como las soluciones de es- 
tos ejemplos requieren varios cálculos intermedios, no mostraremos todos los detalles, sino 
que invitaremos al lector a tomar parte activa rellenando los huecos. 
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Ecuación (13) 


0.8 1 


Ecuación (18) 


Figura 8.10 Sumas parciales que aproximan las soluciones del ejemplo 2 


EJEMPLO 3 Determinar los primeros términos en el desarrollo en serie en torno del punto singular regu- 


SOLUCIÓN 


lar x = 0 para una solución general de 
28 d+ a=0, x>0. 


En el ejemplo 5 de la sección 8.6 se aplicó el método de Frobenius para determinar un desa- 
rrollo en serie en torno de x = O para una solución de la ecuación (28). Ahí vimos que la 
ecuación indicial es r? + 3r = 0, con raíces r, = 0 y r, = —3. Trabajando con r, = 0 obtu- 
vimos la solución en términos de una serie 


PA 
(Q9) y (a) =1+ 10* + 280* + 


[véase la ecuación (53) en la sección 8.6, con ay = 1]. 
Como r,¡ — r, = 3 es un entero positivo, el teorema 7 implica que la ecuación (28) tiene 
una segunda solución linealmente independiente de la forma 


60 rá Orla Aa. 


Al sustituir esta expresión para y, en la ecuación (28) obtenemos 
Do 
(3D 910) lax + 2€x ty) — Cx yla) + Z (a — Mín — 4)b,x" >) 
+ ¿(049)tn + Cx ly: (x) + Z ín — Depa) 
- xl culo) ina + 200?) =0, 


que se simplifica como 
6% (bd + ay) — 01009) C ln x + 305 y (0) + 2091) 


+ 2 (n _ 3Ma Ñ Abr? + Z 4 — Thai pe $ pa? cl 
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El factor entre llaves se anula debido a que y¡(x) satisface la ecuación (28). Después de agru- 
par las sumas y simplificar, la ecuación (32) se convierte en 


(33)  3Cx7ly (a) + 20y (0) — 20107 + 2 [klk — 3)b4 — byoa Jah + =0 . 


Al sustituir en la serie para y¡(x) y desarrollar los primeros términos de la suma en (33), ob- 
tenemos 


—=2b1x a + (—2b, = boJx . + (3C a bilx A + (4b, a b>) 
+ (5 + 10b; — br + (18b, — by? + e 200 5 + 28b) — bje 


+. =0. 


Ahora igualamos a cero los coeficientes: 


2h =0>b,=0, -2h-b=0=>h= do > 


IC=b=0>C=Tb=0, 4h b)=0>b4= 30) = bp, 


7 ba 15€ l 
19€ + 10b; = b=0=>b,= 10 = 30% > 
18bg — b=0=>b5 => bp 
ATRAE c 18 1449 > 
11 
hal 
11 Ñ O 


Observe, en particular, que C debe ser igual a cero. Al sustituir los valores anteriores de las 
b, y C = 0 de regreso en la ecuación (30), tenemos 


E E lao, 
(34) y) = onf =3r A 144* + ) 


1 
Poio MEAN o 


donde by y b3 son constantes arbitrarias. Observe que la expresión entre llaves después de b3 
es justamente el desarrollo en serie para y,(x) dado por la ecuación (29). Por lo tanto, para 
obtener una segunda solución linealmente independiente, debemos elegir a by distinta de ce- 
ro. Al hacer by = 1 y b3 = 0 tenemos 


A A IE 
(35)  yi)=x e rea 


Por lo tanto, una solución general de la ecuación (28) es 
(36) yíx) = cuy lx) + cayala) x>0, 


donde y,(x) y y,(x) están dadas en (29) y (35). [Observe que el lado derecho de (34) coin- 
cide con (36) si identificamos by con c, y b3 como c¡]. Véase la figura 8.11. m 
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EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


y 
A 


Ecuación (44) 


Ecuación (38) 


0 0.5 1.0 


Figura 8.11 Sumas parciales que aproximan las soluciones del ejemplo 4 


Determinar los primeros términos en el desarrollo en serie en torno del punto singular regu- 
lar x = 0 para dos soluciones linealmente independientes de 


(37) oO + doo) =0, x>0. 


En el ejemplo 6 de la sección 8.6 usamos el método de Frobenius para hallar un desarrollo 
en serie en torno de x = 0 para una solución de la ecuación (37). Ahí vimos que la ecuación 
indicial es 1? + 2r = 0, con raíces r, = 0 y rz = —2. Usando r, = 0 obtuvimos la solución 
en términos de una serie 


1 l E 
38 — yp=1+¿g4 + tp 


[véase la ecuación (62) de la sección 8.6 y haga ay = 1]. 
Como r; — r, = 2 es un entero positivo, el teorema 7 implica que la ecuación (37) tiene 
una segunda solución linealmente independiente de la forma 


(39) yolx)= Cy (x)inx + Y poe 

Al introducir el desarrollo para y>,(x) en la ecuación (37) y simplificar se llega a 

(40) Lor ) + 3v (1) — xy ())0 In x + 2Cx"*y (x) + 2Cy1(x) 
+ e Y 2 Y 


De nuevo, el factor entre llaves se anula, pues y, (x) es una solución de la ecuación (37). Si agru- 
pamos las sumas y simplificamos, la ecuación (40) se convierte en 


4 200 (+ 2000 —=bx + Y [kk — 2h, — bicoja=0 


Al sustituir en los desarrollos en serie para y, (x) y y¡(x) y desarrollar los primeros términos, 
la suma en (41) conduce a 


(42) —hx?+(20 — box! + (363 — b,) + Es + Bby — bo) 


+ (15bs _ bx? na ES + 24b5 — 0) + =0, 
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Al igualar a cero los coeficientes en (42), se puede ver que podemos elegir a C y bz como 
constantes arbitrarias: 


-=0>h,=0, 
2C=b=0=>b=20  (Carbitraria), 


39h =0>b=3b,=0, 


3 a 
8b4 =— ba + ¿e = 0=> ba == a = ge — 33€ (b, arbitraria), 
hh = hb) sd 
5 
ByE 
az A A 
24h by + ¿O 0=>be 54 = 197% 152€ - 
Al sustituir estos valores de b,, de nuevo en (39), obtenemos la solución 
A 20 ; =2 3 Eos 
(43) — valx)= clrtotna + 2x SAT 7 ) 


E 
+ 14 +jo7* + y 
donde C y b, son constantes arbitrarias. Como el factor que multiplica a b, es la primera so- 
lución y, (x), podemos obtener una segunda solución linealmente independiente eligiendo 
C=1yb,=0: 

32 2 7 


, = le ai erre mn 
(44) ROM 2? qa 


Véase la figura 8.12. Mm 


4 ale 
3 Ecuación (44) 
2 a 
1 A 
Ecuación (38) 
/ : / / — x 
0 0.5 1 1.5 2 


Figura 8.12 Sumas parciales que aproximan las soluciones del ejemplo 5 
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Para terminar, notemos que si las raíces r, y r, de la ecuación indicial asociada a una 
ecuación diferencial son complejas, entonces son complejos conjugados. Así, la diferencia 
r¡ — r¿€es imaginaria y por tanto, no se trata de un entero, de modo que estamos en el caso 
(a) del teorema 7. Sin embargo, en vez de utilizar la forma (11)-(12) para las soluciones li- 
nealmente independientes, por lo general se consideran las partes real e imaginaria de (11); 
el problema 26 proporciona un refinamiento de esta situación. 


En los problemas 1 a 14, determine al menos los tres pri- 
meros términos no nulos en el desarrollo en serie en tor- 
no de x = 0 para una solución general de la ecuación 
dada, con x > 0. (Éstas son las mismas ecuaciones que 
en los problemas 19 a 32 de los ejercicios 8.6). 


1. 9y” + Y y! +2y=0. 

Ll 1) +3 ly =D. 
DMA tay + y=0. 

de xy" + y! dy=0. 

582 + (ada —2=0. 

6. 3x9" + (Q-xayY-y=0. 

7. 4x?y" + 2x%y" — (x + 3)p=0. 
8xy"+(—xiy+ry=0. 

9 xw” — wiw=0., 


pa 
= 


By” + 8xy + (x— 2)y=0. 
xy + (x — ly -2y=0. 

xlx + 1)y" + (1 + 5)y —4y=0. 
xy" + (lay -y=0. 

xv" —all+ iy +y=0. 


o] 
O 


En los problemas 15 y 16, determine si la ecuación dada 
tiene una solución acotada cerca del origen, si todas las 
soluciones están acotadas cerca del origen o ninguna de 
las soluciones está acotada cerca del origen. (Éstas son las 
mismas ecuaciones que en los problemas 33 y 34 de los 
ejercicios 8.6). Observe que sólo necesita analizar la ecua- 
ción indicial para responder esta pregunta. 


15. 3xy" + 2(l — xy" —4y=0. 
16. xy” + (x +2) —=y=0. 


En los problemas 17 a 20, determine al menos los tres pri- 
meros términos en el desarrollo en serie en torno de x =0 
para una solución general de la ecuación lineal de tercer 


orden dada, para x > 0. ( Éstas son las mismas ecuaciones 
que en los problemas 33 a 38 de los ejercicios 8.6). 


17. 6x7y" + 13%" + (tray +ay>0. 
18. 6x%y” + 11x%y" — 2xy' — (x-2)y=0. 
19, 6x%y" + 13x%y" - (1 + 30)y —=xy=0. 
20, 6x7y" + (134 — y" + ay ay =0. 


21. Columnas con flexión lateral. En el estudio de la 
flexión lateral de una columna con sección transver- 
sal variable aparece la ecuación 


(45) y ix)+ay(íx)=0, x>0, 


donde x se relaciona con la altura sobre el suelo y y 
es la flexión con respecto de la vertical. La constante 
positiva a: depende de la rigidez de la columna, su 
momento de inercia en la parte superior y la carga. 
El entero positivo n depende del tipo de columna. 
Por ejemplo, cuando la columna es un cono truncado 
[véase la figura 8.13(a)], tenemos que n = 4. 


| 


(a) Cono 
truncado 


(b) Pirámide truncada con espesor 
fijo T y ancho variable 


Figura 8.13 Columnas con flexión lateral 


22. 


23. 


24. 


25. 


(a) Use la sustitución x = 17 para reducir (45) con 
n = 4 en la forma 
dy 2dy 

7 
dit iodt 

(b) Determine al menos los seis primeros términos 
no nulos en el desarrollo en serie en torno de 
t = 0 para una solución general de la ecuación 
obtenida en la parte (a). 

(c) Use el resultado de la parte (b) para dar un desa- 
rrollo en torno de x = oo para una solución ge- 
neral de (45). 

En el problema 21, considere una columna con una 

sección transversal rectangular, con dos lados cons- 

tantes y los otros dos cambiando en forma lineal 

[véase la figura 8.13(b)]. En este caso, n = 1. Deter- 

mine al menos los cuatro primeros términos no nulos 

en el desarrollo en serie en torno de x = O para una 

solución general de la ecuación (45) cuando n = 1. 


+taty=0, :>0. 


Use el método de Frobenius y la fórmula para reduc- 
ción de orden, ecuación (11) para determinar al me- 
nos los tres primeros términos no nulos en el desarro- 
llo en serie en torno del punto singular regular x = 0 
para una solución general de la ecuación diferencial 

y + y —-2y=0. 
La ecuación 

xy (a) + (1 — ya) + ny) =0, 
donde n es un entero no negativo, es llamada ecua- 
ción diferencial de Laguerre. Muestre que para ca- 
da n, esta ecuación tiene una solución polinomial de 
grado n. Estos polinomios se denotan como L,,(x) y 
se llaman polinomios de Laguerre. Los primeros po- 
linomios de Laguerre son 

E dd= 1, Lila) = 

LAx)=x*-4x+ 2. 
Use los resultados del problema 24 para obtener los 
primeros términos en el desarrollo en serie en torno 
de x = 0 para una solución general x > O de la ecua- 
ción diferencial de Laguerre paran =0 y 1. 


xa +l. 


MIST” FUNCIONES ESPECIALES 
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26. Para obtener dos soluciones linealmente independien- 


tes de 


(46) ie ara +y=0, x>0, 


siga estos pasos: 

(a) Verifique que (46) tiene un punto singular regu- 
lar en x = 0 y que la ecuación indicial asociada 
tiene raíces complejas —i. 

(b) Como vimos en la sección 8.5, podemos escribir 


aia — B 


xrgl 
= xcosíB ln) + ix sen[B ln x) . 


A 


Deduzca de esta fórmula que A aria = 
¿py ya=1+i dx 

(a+ iB)x A 

(e) Sea y(x) = 2, a,x"*!, donde ahora los coefi- 
cientes son constantes complejas, y sustituya es- 
ta serie en la ecuación (46) usando el resultado 
de la parte (b). 

(d) Haga igual a cero los coeficientes de las potencias 
semejantes y deduzca la relación de recurrencia 

n= 1+i 


UA A aa 
ln + +1 


a in=12  paran=]l. 

(e) Haga ay = 1 y calcule los coeficientes a; y a, 
para obtener con ello los primeros términos de 
una solución compleja de (46). 

(f) Calcule las partes real e imaginaria de la solu- 
ción obtenida en la parte (e) y deduzca las si- 
guientes soluciones reales linealmente indepen- 
dientes de (46): 


y ¡(x) = coso] - Ex q red da 0) 
dy senin)1( qa Za « | 
via = ¡cos(ina)][—E + nó de ) 


: E 
+ senti] Gr + Te + p . 


En el trabajo avanzado en matemáticas aplicadas, ingeniería y física surgen con frecuencia 
unas cuantas ecuaciones particulares de segundo orden. Estas ecuaciones han sido estudia- 
das en forma extensa y se han escrito varios volúmenes sobre las propiedades de sus solucio- 
nes, las que se conocen como funciones especiales. 
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Para servir como referencia incluimos una breve exposición de tres de estas ecuaciones: 
la ecuación hipergeométrica, la ecuación de Bessel y la ecuación de Legendre. La ecuación 
de Bessel controla la dependencia radial de las soluciones a las ecuaciones diferenciales par- 
ciales clásicas de la física en sistemas coordenados esféricos (véase la sección 10.7, pági- 
na 638); la ecuación de Legendre controla su dependencia con respecto de la latitud. Gauss 
formuló la ecuación hipergeométrica como una ecuación genérica cuyas soluciones incluyen 
las funciones especiales de Legendre, Chebyshev, Gegenbauer y Jacobi. Para un estudio más 
detallado de las funciones especiales, el lector puede consultar Basic Hypergeometric Series, 
por G. Gasper y M. Rahman (Cambridge University Press, Cambridge, 1990); Special Func- 
tions, por E. D. Rainville (Macmillan, Nueva York, 1960), y Higher Transcendental Functions, 
por A. Erdelyi, editor (McGraw-Hill, Nueva York, 1953), 3 volúmenes. 


Ecuación hipergeométrica 
La ecuación diferencial lineal de segundo orden 
Mo xix py" + [yla + 84 1x y -agy=0, 


donde «a, B y y son parámetros fijos, es llamada ecuación hipergeométrica. Esta ecuación 
tiene puntos singulares en x = 0 y 1, ambos regulares. Así, un desarrollo en serie en torno de 
x = 0 para una solución de (1) obtenida mediante el método de Frobenius convergerá al me- 
nos para 0 < x< 1 (véase el teorema 6, página 468). Para hallar este desarrollo, observe que 
la ecuación indicial asociada con x = 0 es 


ie= yor (SO, 
con raíces O y 1 — y. Supongamos que y no es un entero y usemos la raíz r = O para obtener 
una solución para (1) de la forma 


(2) vila) = > a. 


Al sustituir y, (x) dada en (2) dentro de (1), recorrer índices, y simplificar, llegamos a la 
ecuación 


(3) 2 [mín + y — Da, — (n+a— Dn+B8= Da, Ji! =0. 
Al igualar a cero los coeficientes de la serie obtenemos la relación de recurrencia 
(4) ala + y — Da, — (n+a— Dn+ 8 Da, 0, nel, 


Como n= 1 y y no es un entero, no hay problema de división entre cero, así que escribimos 

(4) como 

(1 +0 Din + 8-1) 
nín+y-1) 


(5) Ta 


Bat 


Hallamos a,, en forma recursiva: 


o a cHatDclern- Der 0 (Brr Da 
il alyly + 1)"(y+n-= id an 
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Si usamos la función factorial (1),,, definida para enteros no negativos n como 
(7) Di=de+ DO+ 2) (r+n=1D), n=>1, 

ido=l. £%0, 
entonces podemos expresar a, de manera más compacta como 


(8) dy = Lat), ] n=l 


ni 


[Podemos escribir n! como (1),,]. Si ay = 1 y sustituimos la expresión para a, en (8) dentro 
de (2), obtenemos la siguiente solución de la ecuación hipergeométrica: 


= ar 
(9) ») =P > ( dalB), : 
En, 
La solución dada en (9) se llama función hipergeométrica de Gauss y se denota F(a, 
B; y; x).* Es decir, 
e 
(10) Fla, Bivix)i=1 + Y EA, 


Las funciones hipergeométricas son generalizaciones de las series geométricas. Para ver es- 
to, observe que para cualquier constante ff que no sea cero ni un entero negativo, 


FAB =1+i+2+tao+ 


Es interesante notar que muchas otras funciones familiares se pueden expresar en términos de 
la función hipergeométrica. Por ejemplo, 


(11) Faprrl=l=a*, 
(12) F(1,1120)=-—x" n(l-x), 
ICI A E: 
(13) eh) = 32 m6 22) ] 
A A 
Ly xXJ]|=x “arctanx. 


Dejaremos al lector que verifique estas fórmulas. 

Para obtener una segunda solución linealmente independiente de (1) cuando y no es un 
entero, usamos la otra raíz de la ecuación indicial, 1 — y, y buscamos una solución de la 
forma 


o 


(15) yl)= Y bt, 


"n-0 


Nota histórica: Carl Friedrich Gauss hizo un estudio amplio de esta función en 1813. En Men of Mathematics 
(Dover Publications, Inc., Nueva York, 1937), el historiador de las matemáticas E. T. Bell se refiere a Gauss como el 
príncipe de las matemáticas. 
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Al sustituir y,(x) en la ecuación (1) y calcular b,,, tenemos que 


$ (a Al (8 7 Ñ Dai 
ER — 0 


Al factorizar x!”?, vemos que la segunda solución y,(x) se puede expresar en términos de 
una función hipergeométrica. Es decir, 


(17) yi0=x "Fla+1-yB+Ll-y2-yx). 


Si y es un entero, una de las fórmulas dadas en (9) o (16) (correspondiente a la raíz ma- 
yor, 0 o 1 — y) sigue proporcionando una solución. Entonces usamos las técnicas de este ca- 
pítulo para obtener una segunda solución linealmente independiente, que puede o no conte- 
ner un término logarítmico. Omitiremos el análisis de estas soluciones. 

En muchos textos, la función hipergeométrica se expresa en términos de la función 
gamma I'(x) en vez de la función factorial. Recuerde que en la sección 7.6 definimos 


CO 


(18) — Tí(x):== | tud,  x>0 
o 


y mostramos que 
(19  TG+D=.JI(0, x>0. 
Si usamos varias veces la relación (19) tenemos 
Tír + a) 
I(2) 


para £ > 0 y n cualquier entero no negativo. Usamos la relación (20) para expresar la función 
hipergeométrica como 


20) (1), = 


QU) Fla Biyix)= 


Ecuación de Bessel 

La ecuación diferencial lineal de segundo orden 

0) Yeray +(r?—vy=0, 

donde y = 0 es un parámetro fijo, se llama ecuación de Bessel de orden v. Esta ecuación 
tiene un punto singular regular en x = 0 y no tiene más puntos singulares en el plano com- 


plejo. Por lo tanto, una solución en términos de una serie para (22) obtenida mediante el mé- 
todo de Frobenius convergerá para 0 < x < oo. La ecuación indicial para (22) es 


dr D)+r=?=(r=olr+o)=0, 


con raíces 1, = v y r, = —1. Si 2y no es un entero, entonces el método de Frobenius propor- 
ciona dos soluciones linealmente independientes, dadas por 


n = o Ls nte 
23) y)=a0 2 NN 


El 
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Q4) ví) =b >» ! 


Si en (23) hacemos 


l 
PT(1 +2.) 


dp — 


entonces la relación (20) implica que la función 


25) 4 lx) »> (17 py 


=0 l(1+r+ mia 


es una solución de (22). J,(x) es la función de Bessel de primer tipo de orden ».* De ma- 
nera similar, si hacemos 
1 


Di 
ú 2T(1 — v) 


en la ecuación (24), tenemos la solución 


ds 1er Ey, 


e=0 all + m2 


que es la función de Bessel de primer tipo de orden —v. Cuando r¡ — r, =21 no es un ente- 
ro, el teorema 7 de la sección 8.7 implica que J,,(x) y J_,(x) son linealmente independientes. 
Además, se puede mostrar que si » no es un entero, aunque 2» lo sea, entonces J,(x) y 
J_,(x) siguen siendo linealmente independientes. 

¿Qué ocurre en el caso restante, cuando y es un entero no negativo, digamos v = m? Aun- 
que J,,(x) sigue siendo una solución, la función J_,,(x) ni siquiera está bien definida, pues la 
fórmula (26) implica a la función gamma evaluada en un entero no positivo. Con un análisis 
más detallado de la función gamma, se puede ver que 1/T'(k) = 0 parak =0,-—1,-2,.... 
Por lo tanto, (26) se convierte en 


EN Lua) = 2 AN ISA E | 


AT —m+mN2 a= Al — mn) X2 
Al comparar (27) con la fórmula (25) para J,, (x) (y después de recorrer el índice), vemos que 
(Q8) Ink) = [= l 1d (x) » 


lo que significa que J_,,(x) y J,, (x) son linealmente dependientes. Para resolver el problema 
de hallar una segunda solución linealmente independiente en el caso en que y sea un entero 
no negativo, podemos usar el teorema 7 de la sección 8.7. Sin embargo, podemos seguir otro 
método que describimos a continuación. 

Si v no es un entero, podemos considerar combinaciones lineales de J,,(x) y J_,(x) para 
obtener soluciones de (22). En particular, sea 


Nota histórica: Frederic Wilhelm Bessel (1784-1846) comenzó su carrera en la navegación comercial y posterior- 
mente se convirtió en astrónomo. En 1817, Bessel introdujo las funciones J,,(x) en su estudio de las órbitas planetarias. 
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(9) yiel= CORA es 10) , donde y no es un entero, 
sen (var) 

para x > 0. La función Y,(x) es la función de Bessel de segundo tipo de orden », y, como 
se puede verificar, J,,(x) y Y, (x) son linealmente independiente. Observe que cuando » es un 
entero, el denominador en (29) se anula; pero por la fórmula (28), ¡también el numerador! 
Por lo tanto es razonable esperar que, en un sentido de límite, la fórmula (29) siga teniendo 
sentido. En efecto, si usamos la regla de L'Hópital, es posible mostrar que para m un entero 
no negativo, la función definida por 


(30 Y(x):= lím cos(var lx) — $-p(x) 
si sen (v7r) 


para x > 0 es una solución de (22) con v = m. Además, J,,,(x) y Y,, (x) son linealmente inde- 
pendientes. De nuevo decimos que Y,,,(x) es la función de Bessel de segundo tipo de orden 
m. En la literatura, a veces se denota la función Y, (x) como N,,(x); algunas variantes de ella 
se conocen como función de Neumann y función de Weber. 

La figura 8.14 muestras las gráficas de Jo(x) y J¡(x) y la figura 8.15 las gráficas de 
Yo(x) y Y (x). Observe que las curvas para Jo(x) y J¡(x) se comportan como ondas sinusoi- 
dales amortiguadas y tienen ceros que se intercalan (véase el problema 28). El hecho de que 
las funciones de Bessel /,, tengan una infinidad de ceros es útil en ciertas aplicaciones (véase 
el proyecto A del capítulo 10). 

Hay varias relaciones de recurrencia útiles que implican a las funciones de Bessel. Por 
ejemplo, 


(3D [5 fa)] a E (32) 21710] ==" ab, 
A COR 


Figura 8.14 Gráficas de las funciones de Bessel Jo(x) y J,(x) 
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Y000) 


Figura 8.15 Gráficas de las funciones de Bessel Yo(x) y Y, (x) 


Además, se cumplen relaciones análogas para las funciones de Bessel de segundo tipo. 

Para ilustrar las técnicas necesarias para demostrar las relaciones de recurrencia, verifi- 
caremos la relación (31). Primero sustituimos la serie (25) para J,(x) en el lado izquierdo de 
(31) y derivamos para obtener 


d df 3 (-1) (3) 
35 —f yr =—Ñ4 y" [E 
dd qe 20) dx b 2 anill+r+ ml 


d E 28] y tn E2b 
_ 4 $ E) ) 
dx le=e TO ++ 2? 
_ 5 (—1)(2n + piel 
e=0 (1 + +12” 


ComoI'(1 + v +n)= (v + nT'(v + n), tenemos de (35) 


d a (AAA 


q oda] = > 


20 a Tv + paro " 


Al factorizar una x”, se llega a 


d p y Ss En e + ÓN = y Ú 
Pals JA] =x 2 Abed (>) = 2), 


como afirma la ecuación (31). Dejaremos la verificación de las demás relaciones como ejer- 
cicios (véanse los problemas 22-24). 
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Las siguientes aproximaciones son útiles al analizar el comportamiento de las funciones 
de Bessel para argumentos grandes: 


BO. Li = 2 cos[s EE 2) , Y) = en e 2) O 


N V ax 2 4 


Este comportamiento oscilatorio se demuestra en las figuras 8.14 y 8.15. El problema 41 
proporciona una cierta justificación de la fórmula (36). Por supuesto, para x pequeña los tér- 
minos principales del desarrollo en serie de potencias dominan y tenemos 


(37) Ja) = a" [2"T(1 + v)] YO) (QM, Y iso) = —T(092/ (m0) , 
D<xH<l. 

Ecuación de Legendre 

La ecuación diferencial lineal de segundo orden 

(38) — (1-13 -2xiy +n(n+1)y=0, 


donde n es un parámetro fijo, es llamada ecuación de Legendre.* Esta ecuación tiene un 
punto singular regular en 1, y por tanto se puede obtener una solución en términos de una se- 
rie para (38) en torno de x = 1 mediante el método de Frobenius. Haciendo z = x — 1, la 
ecuación (38) se transforma en 


dy dy , 
39 — Ae =0. 
6% zl+ Da +2 + Dz nn + y =0 


La ecuación indicial para (39) en z = 0 es 
ir=U+r=r=0, 


con raíces 1, = r, = 0. Al sustituir 


en (39) y proceder de la manera usual, llegamos a la solución 


(40)  y()=1> 2 Cl 


donde hemos expresado y, en términos de la variable original x y ay = 1. Hemos escrito la 
solución en la forma anterior porque (40) muestra claramente que 


4D yi(x) = (ma a+ 1: 1L Ll a ») Ñ 


donde F es la función hipergeométrica de Gauss definida en (10). 


Nota histórica: Las soluciones de esta ecuación fueron obtenidas por Adrien Marie Legendre (1752-1833) en 1785 
y se conocen como funciones de Legendre. 
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Para n un entero no negativo, el factor 
(0), = (enla + Dion + 2) (en + k 1) 


se anulará para k = n + 1. Por lo tanto, la solución dada en (40) y (41) es un polinomio de 
grado n. Además, y¡(1) = 1. Estas soluciones polinomiales de la ecuación (38) se llaman 
polinomios de Legendre o polinomios esféricos y se denotan tradicionalmente como P,,(x); 
es decir, 


Do a En k 
(42) Plúd=1+ Y > oa 0% a a i . 
k=1 


y 


Si desarrollamos en torno de x = 0, entonces P,,(x) asume la forma 


[f2 dh 
ES — 2m)! 
(43) Pli=2" 2 (—1)"(2n — 2m) 


yA 2m 
e=0 (1 — m)imiín — 2m)! 


El 


donde [n/2] es el mayor entero menor o igual que 1/2 (véase el problema 34). Los tres prime- 
ros polinomios de Legendre son 


3 1 
Polx) =1, Pr(x) AX» PAx) = ¿e == 2 . 


Los polinomios de Legendre satisfacen la condición de ortogonalidad 
t 
(44) | Po (OP, (dx = 0 para nm. 
-1 


Para ver esto, primero escribimos la ecuación (38) en la llamada forma autoadjunta: 
(45) —[(1-4)Jy] +n(1 + Dy=0. 

Como P,,(x) y P,(x) satisfacen (45) con parámetros n y m respectivamente, tenemos 
(46) [(1 — 4200] + a(n + 1)P,(x) = 

(47) [A 32,60] + mim + 1)P(x) = 


Multiplicamos (46) por P,, (x), (47) por P, (x) y restamos para obtener 


PabOLO =P 60] Pt) 0 — Al J 


+ [nía + 1) — mím + 1))P,,L =(0, 


que podemos escribir en la forma 
(48) (an mer laP, (o) =P LLO PO] Pat LA PA)". 
Un cálculo directo muestra que el lado derecho de (48) es justamente 


(1 — APP) — Peto Y 
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Usamos este hecho y la identidad n? — m? + n— m= (n— m)(n + m + 1), para escribir la 
ecuación (48) como 


(49) (n— mías mt DPP = LU LP nda) — PAbOP AO LY 


Integramos ambos lados de (49) dex = —1 ax = 1 para llegar a 


(50) — (n — mín + m+ UN Palx)P,(x)dx 


a £1 POP) — Palo P ko) yde 
(A — Der) — POr, 
0 


il 


pues 1 — x? =0 para x = +1. Como n y m son enteros no negativos con n + m, entonces 
(n — m)(n + m + 1) % 0, de modo que la ecuación (44) es consecuencia de (50). 
Los polinomios de Legendre también satisfacen la fórmula de recurrencia 


(51) + DP... (2) = (nr + 1)xP, (x) = nP-(x) 


y la fórmula de Rodrigues 


A 


(véanse los problemas 32 y 33). 
Los polinomios de Legendre son generados por la función (1 — 2xz + 2) 
tido de que 


71/2 en el sen- 


(53) (1-22 +24 = 2 Búdr,  lai<t, dh <t. 
Es decir, si desarrollamos (1 — 2xz + Ed 2 en una serie de Taylor en torno de z = O, consi- 
derando a x como un parámetro fijo, entonces los coeficientes de z” son los polinomios de 
Legendre P,,(x). La función (1 — 2xz + 2) '? es llamada función generatriz de P,(x) y se 
puede deducir de la fórmula de recurrencia (51) (véase el problema 35). 

Los polinomios de Legendre son un ejemplo de una clase particular de funciones llama- 
da polinomios ortogonales clásicos.* Esta clase incluye, por ejemplo, a los polinomios de 
Jacobi, P(*P (x); los polinomios de Gegenbauer o ultraesféricos, C/(x); los polinomios 
de Chebyshev (Tchebichef), T,,(x) y U,,(x); los polinomios de Laguerre, L;(x), y los poli- 
nomios de Hermite, A,,(x). Las propiedades de los polinomios ortogonales clásicos se pue- 
den encontrar en los libros citados anteriormente en esta sección o en Handbook of Mathe- 
matical Functions with Formulas, Graphs, and Mathematical Tables, por M. Abramowitz e 
I. A. Stegun (editores) (Dover, Nueva York, 1965), capítulo 22. 


“En este caso, la ortogonalidad quiere decir que f* p,(x)p(x)w(x) dx = 0 para n + m, donde w(x) es una función 
de ponderación en el intervalo (a, b). 
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En los problemas 1 a 4, exprese una solución general de 
la ecuación dada mediante funciones hipergeométricas 
de Gauss. 


1. x(1- ay" + l > 40) =2y=0. 


2. 3x(1 - x)y" + (1 — 27x)y" — diy=0. 
3. 2x(1 — a)y” + (1 — 6x]y" —- 2y=0. 
4. 2x(1 — xy" + (3 — 10x)y' —- 6y 0. 


En los problemas 3 a $, verifique las siguientes fórmulas 
desarrollando cada función en una serie de potencias en 
torno de x = 0. 


5. F(l,1,231) = —=x7!In(1 — x) . 
6. Fla,BiBix= (1-0 *. 

LL. 3 1 yal l+x 
1 dx) - ye mo 2). 


1,3 E 
$8. eo la > 142) = xlarctanx. 
En los problemas 9 y 10, use uno de los métodos analiza- 
dos en la sección 8.7 para obtener dos soluciones lineal- 
mente independientes de la ecuación hipergeométrica 
dada. 


9 x(1 — aly” + (1 — 2xly —=y=0. 


10. x(1 — xly" + (2 — 2x)y' — Pp =0. 
11. Muestre que la ecuación hipergeométrica confluente 
xy" + (yy —-ay=0, 


donde « y yson parámetros fijos y y no es un entero, 
tiene dos soluciones linealmente independientes 


o 184 
y, (x) 7 ¡Elo Y; x) =1 + 2 ( dk dí 
a=1 ay), 
y 
sl) == File + l2= qual. 


12. Use la propiedad de la función gamma dada en (19) 
para deducir la relación (20). 


En los problemas 13 a 18, exprese una solución general 
de la ecuación dada mediante funciones de Bessel de pri- 
mer o segundo tipo. 


13. Ay” + dy + [4 — Dy=0. 


14, 9x%y" + 9xy" + a - 16)y =0. 

15. 1%" + xy + (2-1) =0. 

16. xy" + xy + y=0. 

17. 98x” + 9x' + (9 —4jx=0. 

18. 042 +18 + (1-16) =0. 

En los problemas 19 y 20 se da una ecuación de Bessel. 
Para la elección adecuada de v, la función de Bessel J,(x) 
es una solución. Use el método analizado en la sección 
8.7 para obtener una segunda solución linealmente inde- 
pendiente. 

19, xy" + xy + (1? 
2. 37" + xy + (2? 


=1)y=0. 
-4y=0. 


21. Muestre que x”J,(x) satisface la ecuación 
xy" +(1-2y)y+xy=0, x>0, 
y use este resultado para hallar una solución de la 
ecuación 
xy" —= AY +xay=0, x>0, 
En los problemas 22 a 24, deduzca las fórmulas de recu- 
rrencia indicadas. 
22. Fórmula (32). 


24. Fórmula (34). 


23. Fórmula (33). 


25. Muestre que 
Siplx) = (0 /rxyR sen x y 
J-1plx) = WI COS Xx. 

26. Las funciones de Bessel de orden y = n + 1/2, donde 
n es cualquier entero, se relacionan con las funciones 
de Bessel esféricas. Use la relación (33) y los resulta- 
dos del problema 25 para mostrar que tales funciones 
de Bessel se pueden representar en términos de sen x, 
cos x y potencias de x. Demuestre esto determinando 
una forma cerrada para J_3/2(x) y J5/2(x). 

27. Use el teorema 7 de la sección 8.7 para determinar 
una segunda solución linealmente independiente de 
la ecuación de Bessel de orden O en términos de la 
función de Bessel Jp(x). 

28. Muestre que entre dos raíces positivas consecutivas 
(ceros) de J|(x) existe una raíz de Jo(x). Esta propie- 
dad de intercalado de las raíces de las funciones de 
Bessel se ilustra en la figura 8.14. [Sugerencia: Use 
la relación (31) y el teorema de Rolle del cálculo]. 
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29. 


30. 


31. 


32. 


Capítulo 8 


Use la fórmula (43) para determinar los cinco prime- 
ros polinomios de Legendre. 


Muestre que los polinomios de Legendre de grado par 
son funciones pares de x, mientras que los de grado 
impar son funciones impares. 


(a) Muestre que la condición de ortogonalidad (44) 
para los polinomios de Legendre implica que 


Prcontaa 0 


para cualquier polinomio q(x) de grado a lo más 
n — 1. [Sugerencia: Los polinomios Pp, Py,..., 
P,,-1 Son linealmente independientes y por lo tan- 
to generan el espacio de todos los polinomios de 
grado a lo más n — 1. Así, q(x) = agPol(x) +++ 
+ 4p-1Pn-1(x) para constantes adecuadas ay]. 
Demuestre que si O, (x) es un polinomio de gra- 
do n tal que 


(b 


= 


OP dx = 0 


parak=0,1,...,n-= 1, 

entonces Q,(x) = cP, (x) para cierta constante c. 
[Sugerencia: Elija c de modo que el coeficiente 
de x” para Q,(x) — cP,(x) se anule. Entonces, 
como Po, .. . ,P, | es una base, 


0, (x) _ cP,(x) = ayPo(x) a AnaPaale) + 
Multiplique la última ecuación por P,(x) (0 <= 
k=n-— 1) e integre dex =—1ax= 1 para mos- 
trar que cada a, se anula]. 


Deduzca la fórmula de recurrencia (51) para los po- 
linomios de Legendre mediante los siguientes pasos: 
(a) Muestre que la función 
Qr-1(x) th (n a DP, 1(x) — (Qn =E DxP,(x) 
es un polinomio de grado n — 1. [Sugerencia: Calcu- 
le el coeficiente del término x”*! mediante la repre- 
sentación (42). El coeficiente de x” también se anula 
porque P,+¡(x) y xP, (x) son ambos funciones pares 
O impares, como consecuencia del problema 30]. 
(b) Use el resultado del problema 31(a) y muestre 
que 


para k=0,1,...,n7 2. 


33. 


34. 


35. 
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(c) Del problema 31(b), concluya que Q,-¡(x) = 
CP, -¡(x) y, haciendo x = 1, muestre que c = 
—n. [Sugerencia: Recuerde que P,,(1) = 1 para 
toda m]. La definición de O,,-¡(x) en la parte 
(a) implica la fórmula de recurrencia. 

Para demostrar la fórmula de Rodrigues (32) para los 

polinomios de Legendre, siga estos pasos: 

(a) Sea y,¿= (d"/dx")[(x" — 1)"; muestre que 
v,(x) es un polinomio de grado n con el coefi- 
ciente de x” igual a (2n)!/n!. 

(b) Use integración por partes n veces para mostrar 
que, para cualquier polinomio q(x) de grado me- 
nor que 7, 


! 
| e 0dalodx =0. 
-1 
Sugerencia: Por ejemplo, cuando n = 2, 
1 2 
des > 2 
PL ar 
=|1 dx 
y m1 
e a, 


A P Aito 


Como n = 2, el grado de q(x) es a lo más 1, de 
modo que q"(x) =0. Así, 


p a = Dglaldx =0 . 


(c) Use el resultado del problema 31(b) para concluir 
que P,(x) = cvu,(x) y muestre que c = 1/2'n! 
comparando el coeficiente de x” en P,(x) y 
v, (x). 

Use la fórmula de Rodrigues (52) para deducir la re- 

presentación (43) de los polinomios de Legendre 

P,(x). Sugerencia: Por la fórmula binomial, 

1 d” 2 ” 
as 

=. 12 Í ] nú 1" ye) : 

2 dx | n=0 (a — mln 


La función generatriz en (53) para los polinomios de 
Legendre se puede deducir de la fórmula de recurren- 
cia (51) como sigue. Sea x fijo y hagamos f(z) := 
20 Pn(x)z". El objetivo es determinar una fórmula 
explícita para f(z). 


Pa (x) 


36. 


37. 


38. 


(a) Muestre que al multiplicar cada término en la 
fórmula de recurrencia (51) por z” y sumar los 
términos de n = 1 a oo, llegamos a la ecuación 
diferencial 

df Xx 2 
da 1 2x3 w+2 


Fo. 


Sugerencia: 


Resuelva la ecuación diferencial deducida en la 
parte (a) y use las condiciones iniciales £(0) = 
Polx) = 1 para obtener f(z) = (1 — 2xz + 
2 


(b) 


Determine una solución general en torno de x = 0 
para la ecuación 


(L— x7)y" — 2xy! + 2y=0 


hallando primero una solución polinomial y usando 
después la fórmula para reducción de orden dada en 
los ejercicios 6.1, problema 31, para hallar una se- 
gunda solución (en serie). 


Los polinomios de Hermite A,,(x) son soluciones 
polinomiales de la ecuación de Hermite 
y" — xy + 2ny=0. 


Dichos polinomios son generados mediante 


$ Ha 


mor n 
e = e 


=-6 a 
Use esta ecuación para determinar los cuatro prime- 
ros polinomios de Hermite. 

Los polinomios de Chebyshev (Tchebichef) T,,(x) 
son soluciones polinomiales de la ecuación de Che- 
byshev 


(1-x)y" —=xy +y=0. 
Dichos polinomios satisfacen la relación de recu- 
rrencia 

alo = a b)-= als 
con To(x) = 1 y T¡(x) = x. Use esta relación de re- 


currencia para determinar los tres siguientes polino- 
mios de Chebyshev. 


39. 


40. 


41. 
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Los polinomios de Laguerre L,,(x) son soluciones 
polinomiales de la ecuación de Laguerre 


a+ (ly +ny=0. 


Dichos polinomios satisfacen la fórmula de Rodri- 
gues 


Use esta fórmula para determinar los cuatro prime- 
ros polinomios de Laguerre. 


Reducción a la ecuación de Bessel. La clase de 
ecuaciones de la forma 
(54) yla) +ervya)=0, x>0, 


donde c y n son constantes positivas, se puede resol- 

ver transformando la ecuación en la ecuación de 

Bessel. 

(a) Use primero la sustitución y = yl! 2 para trans- 
formar (54) en una ecuación en términos de x y z. 

(b) En segundo lugar use la sustitución 


2Ve pr L1 

n+2 

para transformar la ecuación obtenida en la parte 
(a) en la ecuación de Bessel 


+ Ejea, cb 


Podemos dar una solución general de la ecuación 
de la parte (b) en términos de funciones de Bes- 
sel de primer y segundo tipo. Sustituyendo de re- 
greso en s y z, obtenga una solución general de la 
ecuación (54). 


Ss = 


(c) 


(a) Muestre que la sustitución z(x) = Vx y(x) 
transforma la ecuación de Bessel (22) en la 
forma 

aa 
(55)  2"+ ( 40) SN 


(b) Para x >> 1, parecería que la ecuación (55) pu- 
diera ser aproximada por la ecuación 


(56) 


Escriba la solución general de (56), haga y(x) = 
z(x)/Vx , e indique si la aproximación me- 
diante la fórmula (56) es plausible. 

Para v = +1/2, la ecuación (55) se reduce a la 
ecuación (56) exactamente. Relacione esta ob- 
servación con el problema 25. 


Z2+z2=0. 


(c) 
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RESUMEN DEL CAPÍTULO 


Los problemas con valores iniciales que han sido estudiados y no caen en la categoría de los 
que pueden “resolverse” (como las ecuaciones con coeficientes constantes o equidimensio- 
nales) se pueden analizar interpretando la ecuación diferencial como una receta para calcular 
las derivadas de orden superior de la función incógnita. El método de polinomios de Taylor 
usa la ecuación para construir una aproximación polinomial que concuerde con los valores 
iniciales de un número finito de derivadas de la incógnita. Si la ecuación permite la extrapo- 
lación de este procedimiento a polinomios de grado arbitrariamente grande, se pueden cons- 
truir representaciones en serie de potencias de la solución. 


Series de potencias 


Toda serie de potencias 252p a, (x — xp)" tiene un radio de convergencia p, 0 = p = 00, tal 
que la serie converge absolutamente para |x — xp] < p y diverge cuando |x — xpl > p. Por el 
criterio del cociente, 


siempre que este límite exista como número real extendido. Una función f(x) que sea la su- 
ma de una serie de potencias en cierto intervalo abierto en torno de xy es analítica en xq. Si f 
es analítica en xy, su representación en serie de potencias en torno de xy es la serie de Taylor 


o rin) Xo 
10. E Eta. 


Método de serie de potencias para un punto ordinario 


En el caso de una ecuación lineal de la forma 


DM y +ploy +aay=0, 


donde p y q son analíticas en xy, el punto xy es un punto ordinario y la ecuación tiene un par 
de soluciones linealmente independientes que pueden expresarse como series de potencias en 
torno de xy. Los radios de convergencia de estas soluciones en serie son al menos tan grandes 
como la distancia de xy a la singularidad más cercana (real o compleja) de la ecuación. Para 
hallar soluciones en serie de potencias de (1), sustituimos y(x) = E52y a, (x — xp)” en (1), 
agrupamos términos semejantes e igualamos a cero los coeficientes de la serie de potencias 
resultante. Esto conduce a una relación de recurrencia para los coeficientes a,,, que, en algunos 
casos, podría dar hasta una fórmula general para los a,,. El mismo método se aplica a la versión 
no homogénea de (1), siempre que la función de forzamiento sea también analítica en xp. 


Puntos singulares regulares 


En la ecuación (1), si p o q dejan de ser analíticas en xy, entonces xy es un punto singular de 
(1). Si xy es un punto singular para el que (x — xp)p(x) y (x — xo)?g(x) son ambas analíticas 
en xq, entonces xy es un punto singular regular. La ecuación de Cauchy-Euler, 


dy dy 

” 

“2 +b—+coy=0, x>0, 
dae a? 


(2) ax 
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tiene un punto singular regular en x = O y podemos obtener una solución general de (2) sus- 
tituyendo y = x” y examinando las raíces de la ecuación indicial resultante ar? + (b — ajr + 
c=0,. 


Método de Frobenius 


Para una ecuación de la forma (1) con un punto singular regular en xy, es posible determinar 
una solución en términos de una serie mediante el método de Frobenius. Esto se logra sus- 
tituyendo 


00 
wlr,x) =( x= xp) rZa yl — Lp)" 


en (1), hallando una relación de recurrencia para los coeficientes y eligiendo r = r,, la mayor 
de las raíces de la ecuación indicial 


(3) rr = 1) + por + q=0, 


donde py := lím,-:)(x — Xo)p(x%), 90 "= lim, (x — Xp) 


Determinación de una segunda solución linealmente 
independiente 


Si las dos raíces r,, r, de la ecuación indicial (3) no difieren por un entero, entonces podemos 
hallar una segunda solución linealmente independiente de (1) haciendo r = r, en el método 
de Frobenius. Sin embargo, si r, = r, 0 r, — r, es un entero positivo, entonces el descubri- 
miento de una segunda solución requiere de un método distinto, que puede ser un procedimien- 
to de reducción de orden o el uso del teorema 7, que da las formas de las soluciones. 


Funciones especiales 


Algunas funciones especiales de la física y la ingeniería que surgen de soluciones en térmi- 
nos de series para ecuaciones lineales de segundo orden con coeficientes polinomiales son 
las funciones hipergeométricas de Gauss, F(a, B; y; x); las funciones de Bessel J,,(x), y po- 
linomios ortogonales como los de Legendre, Chebyshev, Laguerre y Hermite. 


PROBLEMAS DE REPASO 


1. Determine los cuatro primeros términos no nulos en 3. Determine al menos los cuatro primeros términos 
la aproximación polinomial de Taylor para el proble- no nulos en un desarrollo en serie de potencias en 
ma con valores iniciales dado. torno de x = O para una solución general de la ecua- 

: yn ción dada. 
(1 y =xy y; y(0) =1. ul 7, 
be —i2+xd=0;  —Z0)=-1, (a) y +xy —= 2y=0. 
Y PEE. = 
Z(0)=1. (by y" +e “Y —=y=0. 
4. Encuentre una fórmula general para el coeficiente a,, 

2. Determine todos los puntos singulares de la ecuación en un desarrollo en serie de potencias en torno de 
dada y clasifíquelos como regulares o irregulares. x = 0 para una solución general de la ecuación dada. 
(a) (Py + (1 4y +1y=0. (a) (1 —7y" + xy! + 3y=0. 


(b) (sen Ene +y>=0. (b) (+? — 2)y"+3y=0. 
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5. Determine al menos los cuatro primeros términos no 


nulos en un desarrollo en serie de potencias en torno 
de x = 2 para una solución general de 

w" + (x— 2)w -w=0. 
. Use la sustitución y = x” para hallar una solución ge- 
neral de la ecuación dada para x > 0. 
(a) 229" (2) + Say (x) — 12y() =0. 
(b) “y"() + 3x%"(x) — 2xy'(x) — 2y(x) = 0. 
. Use el método de Frobenius para determinar al me- 
nos los cuatro primeros términos no nulos en un de- 
sarrollo en serie de potencias en torno de x = O para 
una solución general de la ecuación dada, para x > 0. 
(a) 2y" — 5xy + (9-xy=0. 
(b) 12%" + (2? + 2x)y" —- 2y=0. 
. Halle la ecuación indicial y sus raíces, y enuncie 
(pero no calcule) la forma del desarrollo en términos 
de una serie en torno de x = O (como en el teorema 7 de 
la página 475) para dos soluciones linealmente inde- 
pendientes de la ecuación dada para x > 0. 


1. Sabiendo que una solución general de una ecuación li- 


neal de segundo orden no homogénea se puede expre- 
sar como una solución particular más que una solución 
general de la ecuación homogénea correspondiente, 
¿qué se puede decir acerca de la forma de una solu- 
ción general en términos de una serie de potencias 
para la ecuación no homogénea en torno de un punto 
ordinario? 

. Analice las ventajas y desventajas de las soluciones 
en serie de potencias sobre las soluciones numéricas 
generadas mediante los métodos de Euler o Runge- 
Kutta. 


10. 


3. 


Soluciones de ecuaciones diferenciales mediante series 


(a) x%y” + (senxly' — 4y=0. 
(bj 2xv" + 5yY +xy=0. 
(0) (xsenx)y” + xy" + (tanx)y=0. 


. Determine al menos los tres primeros términos no 


nulos en un desarrollo en serie en torno de x = 0 para 
una solución general de la ecuación dada para x > 0. 
(a) ay" = x(1 + y +y=0. 

(b) xy” + y -2y=0. 

(0) 2xy" + 6y + y=0. 

(dy) xy" + (1-2 =0. 


Exprese una solución general de la ecuación dada 
mediante funciones hipergeométricas de Gauss o fun- 
ciones de Bessel. 


(a) x(1 — ady” + ( = 6x)y =6y=0. 


(b) 98*y” + 98y' + (08? — l)y=0. 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


Los factores 9%, 93, In x, 99 y 23+12 surgen en 


soluciones generadas mediante el método de Frobe- 
nius para resolver una ecuación diferencial con O co- 
mo punto singular regular. Analice los problemas que 
pueden surgir al intentar aproximar tales soluciones 
mediante los métodos de Euler o Runge-Kutta. 


. Analice los aspectos implicados al intentar usar los 


polinomios de Taylor (desarrollados en torno de 
Xy = 0) para estudiar el comportamiento asintótico 
(cuando 1 > too) de las soluciones de la ecuación 
diferencial y” + y =0. 


PROYECTOS DE GRUPO PARA 


. Soluciones con simetría esférica de la ecuación 
de Schródinger para el átomo de hidrógeno 


En mecánica cuántica, uno está interesado en determinar la función de onda y los estados de 
energía de un átomo, lo que se logra mediante la ecuación de Schródinger. En el caso del áto- 
mo de hidrógeno, es posible hallar funciones de onda y que sólo dependan de r, la distancia del 
protón al electrón. Tales funciones se llaman funciones con simetría esférica y satisfacen la 
sencilla ecuación 


2 di 2 2 
a Es pd (+ a, 


r dr? 
donde ej, m y h son constantes y E, que también es constante, representa la energía del átomo, 
que aquí suponemos negativa. 
(a) Muestre que con las sustituciones 
H? _ 2m*mej 


y ES=_ Es 
Ame? h? 


donde e es una constante negativa, la ecuación (1) se reduce a 
dpi) 2 
E e += ]p4r. 
dp p 
(b) Sif:= py, entonces la ecuación anterior se convierte en 


(2) Ss ==le+=)]f. 
dp” Pp 


Muestre que la sustitución f(p) = e “Pg(p), donde a. es una constante positiva, 
transforma (2) en 


a? d 2 
(3) E | toraje=o. 
dp dp Pp 
(e) Si elegimos a? = —e (e negativo), entonces (3) queda 
da de 2 
a KEÉ-a+g= 
dp do p 


Muestre que una solución en serie de potencias g(p) = E; ap! (que comienza en 
k = 1) para (4) debe tener coeficientes a, que satisfagan la relación de recurrencia 


2ak — 1) 
klk + 1) 
(d) Para a, = 1 y k muy grande, az +, = (2a/k)a, de modo que a; +, = (2a)*/k!, que 
son los coeficientes de pe?*. Por lo tanto, g actúa como pe?*”, de modo que f(p) = 
e” “Pg(p) es como pe”. Regresando aún más, vemos que y = e*?. Por lo tanto, 
cuando r = h?p/417mej es grande, también lo es Y. A grandes rasgos, y4(r) es 
proporcional a la probabilidad de hallar un electrón a distancia r del protón. Así, ¡el 
argumento anterior implicaría que es más probable que el electrón en un átomo de 


(5) Op dos k=1l. 
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hidrógeno se encuentre a una distancia muy grande del protón! Como esto no tiene 
sentido físico, nos preguntamos: ¿existen valores positivos de az para los que y se 
mantenga acotada cuando r crece? 
Muestre que si « = 1/n,n = 1,2,3,... entonces g(p) es un polinomio de grado 

n y argumente que entonces y se mantiene acotada. 

(e) Sean E, y 4,(p) el estado de energía y la función de onda, respectivamente, corres- 
pondientes a a = 1/n. Determine E, (en términos de las constantes e4, m y h) y 
4, (p) para n = 1,2 y 3. 


B. Ecuación de Airy 


12! En aerodinámica se encuentra el problema con valores iniciales siguiente para la ecuación de 
Airy: 


Yhxy=0, v0)=1, y(0)=0. 


(a) Determine los cinco primeros términos no nulos en un desarrollo en serie en torno de 
x =0 para la solución y grafique este polinomio para —10 <= x < 10, 

(b) Use la subrutina Runge-Kutta (véase la sección 5.3) con h = 0.05 y aproxime la solu- 
ción en el intervalo [O, 10], es decir, en los puntos 0.05, 0.1, 0.15, etcétera. 

(c) Use la subrutina Runge-Kutta con h = 0.05 y aproxime la solución en el intervalo 
[—10, 0]. [Sugerencia: Con el cambio de variables z = —x, basta aproximar la solu- 
ción de y” — zy = 0; y(0) = 1, y'(0) =0, en el intervalo (0, 10]]. 

(d) Use su conocimiento de las ecuaciones con coeficientes constantes como base para 
predecir el comportamiento de las soluciones de la ecuación de Airy y decida si la 
aproximación mediante una serie de potencias obtenida en la parte (a) o la aproxima- 
ción numérica obtenida en las partes (b) y (c) describe mejor el comportamiento real 
de la solución en el intervalo [ —10, 10]. 


Cc. Flexión de una torre 


Una torre se construye con cuatro vigas angulares unidas por las diagonales (véase la figura 
8.16). La curva de flexión y(x) para la torre queda descrita mediante la ecuación 


(6) xt y=0, acsx<ar+i, 
dx 


donde x es la coordenada vertical medida hacia abajo desde la parte superior de la torre, y es la 
flexión con respecto de la vertical que pasa por el centro de la torre sin flexión, L es la altura de 
la torre, a es la longitud del truncamiento, P es la carga, E es el módulo de elasticidad e / es el 
momento de inercia. Las condiciones de frontera adecuadas para este diseño son 


(7) y(a) =0, 
(S) y (a+ L)=0. 
Es claro que la solución y(x) = 0 siempre está a la mano. Sin embargo, cuando la carga P 


es lo bastante pesada, la torre puede pandearse y puede surgir una solución no trivial y(x). 
Queremos predecir este fenómeno. 


(a) Resuelva la ecuación (6). [Sugerencia: La ecuación (6) es una ecuación de Cauchy- 
Euler]. 
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(a) Sin flexión (b) Con flexión 


Figura 8.16 Torre con flexión 


(b) Muestre que la primera condición en la frontera (7) implica 
y= Ax? sen[B Inlx/a)] x 
donde A es una constante arbitraria y 8:= WPa/El — 1/4. 


(c) Muestre que la segunda condición en la frontera (8) implica 


alan] 810( - al m7 28) =0. 


(d) Use el resultado de la parte (c) para justificar que no hay flexión (es decir, la única 
posibilidad es A= 0) si0 < B < B,, donde f, es el menor número real positivo que 
anula la expresión entre llaves. 

(e) El valor de la carga correspondiente a f, es la carga crítica P,. Determine P, en 
términos de £,. a, Ee 1. 

(£) Halle la carga crítica P, sia = 10, L = 40 y El = 1,000. 


=D. Resortes vencidos y funciones de Bessel 


En los problemas 30 y 31 de los ejercicios 8.4, página 457, analizamos un modelo para un sis- 
tema masa-resorte con un resorte vencido. Si no hay amortiguamiento, el desplazamiento x(+) 
al instante £ queda descrito mediante la ecuación 


(9) mx "le + ke "XA =0, 


donde m, k y y son constantes positivas. La solución general de esta ecuación se puede expre- 
sar mediante funciones de Bessel. 


(a) El coeficiente de x sugiere un cambio de variable de la forma s = ae'". Muestre que 
(9) se transforma en 
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(10) P —af8 
21908 X o dx k[s 
$ + Pis + =0 
B ds? có ds  m (+) SS 
(b) Muestre que al elegir a: y $ de modo que 
3 k 
a 2 y — 7 =l 
8 ak 
la ecuación (10) se transforma en la ecuación de Bessel de orden O en términos de s y x. 
(c) Use el resultado de la parte (b) para mostrar que una solución general de (9) está dada 


por 


x() = cul? Y ¡me ) mm cr ¿Vine tt) , 


donde J, y Y, son las funciones de Bessel de orden O del primer y segundo tipo, 


respectivamente. 
(d) Analice el comportamiento del desplazamiento x(1) para c, positivo, negativo y cero. 


(e) Compare el comportamiento del desplazamiento x(1) para y un número positivo 
pequeño y y un número positivo grande. 


CAPÍTULO 


Métodos matriciales para 


sistemas lineales 


MASA INTRODUCCIÓN 


En este capítulo regresamos al análisis de sistemas de ecuaciones diferenciales. Cuando las 
ecuaciones del sistema son lineales, el álgebra de matrices proporciona una notación com- 
pacta para expresar el sistema. La misma notación sugiere nuevas y elegantes formas de ca- 
racterizar las propiedades de la solución, así como novedosas y eficaces técnicas para obte- 
ner soluciones explícitas. 


En el capítulo 5 analizamos situaciones físicas donde dos tanques con soluciones 
salinas estaban conectados entre sí y se bombeaba de modo que en última instan- 
cia se vaciara el contenido de sal en cada tanque. Tomando en cuenta los flujos hacia 
y desde cada tanque, dedujimos un sistema de ecuaciones diferenciales para los 
contenidos de (x(£) y y(t)) de cada tanque; un modelo típico es 


dx/dt = —dx +2y, 


1 
dl dy/dt = dx — 4y . 


Exprese este sistema en notación matricial como una única ecuación. 


El lado derecho del primer miembro (1) posee una estructura matemática familiar por el cálcu- 
lo vectorial; a saber, es el producto punto? de dos vectores: 


(2d -4x+2y=[-4 2]-[x y]. 


Recuerde que el producto punto de dos vectores u y v es igual a la longitud de u por la longitud de v por el coseno 
del ángulo entre u y v. Sin embargo, es más fácil calcularlo a partir de los componentes de u y y mediante el “pro- 
ducto interior” indicado en la ecuación (2). 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


De manera análoga, el segundo lado derecho de (1) es el producto punto 
dx — dy = 14 -4] -[x y] A 


La frecuente aparición en matemáticas de arreglos de productos punto, como el que apare- 
ce en el sistema (1), condujo al desarrollo del álgebra de matrices, una disciplina matemática 
cuya operación básica (el producto de matrices) es un arreglo de un conjunto de productos 
punto de acuerdo con el siguiente plan: 


4 21ix _|[-4 2]-(x y] _ |-ar+2y 
4 —d| y (4 -4] . E y] dx — dy 
En general, el producto de una matriz (es decir, un arreglo rectangular de m por n nú- 


meros) y un vector columna se define como la colección de productos punto de los renglones 
de la matriz con el vector, ordenados como un vector columna: 


renglón 4 1 [renglón +1] -v 
renglón 4 2 [renglón 42] - y 


, 


renglón 4 m [renglón $ m|] - y 


donde el vector v tiene n componentes; el producto punto de dos vectores de dimensión n se 
calcula de manera evidente: 


la; da 307 ay] -[x, xao Xp) = (4x1 TY daxo Ho o + ByXy > 


Podemos usar la notación para el producto de matrices para escribir el sistema (1) para 
los tanques interconectados como 


xi |-4 2||x 
y 4 -4||y|' 
El siguiente ejemplo demuestra una implantación de esta notación para dimensión 4. 
Observe que los coeficientes en el sistema lineal no tienen que ser constantes. 


Expresar el sistema 


x1=2x1 + 1x2 + (dt + exa. 
(sen fx, + [cos px, , 


= 
mm 
1 


13=xT+TXT)x3T7%X, 


x4=0 
como una ecuación matricial. 


Expresamos el lado derecho del primer miembro de (3) como el producto punto 


2x1 + Pxo + (4: + exa = [2 pe 0 (dí + e") . [xy XA Az x4] A 
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Los otros productos punto se definen de manera análoga y la forma matricial está dada por 


xi 2 É O. (Art+edlix 
xa] _ |0 sent cosf 0 xa 
alo [11 1 1 a 
Xx 0 0 0 0 Xa 


En general, si un sistema de ecuaciones diferenciales se expresa como 


Xn E Ani (0)x1 + a (0)xa Eon MOLA , 


se dice que es un sistema lineal homogéneo en forma normal.' La formulación matricial de 
tal sistema es entonces 


y xes el vector solución 


X1 
Xx 
a e 
X, 


A 


Observe que usamos x' para denotar el vector de derivadas 


, 


A 

X] A 

, 

A 
Ñ , 

An An 


“En la sección 5.6, página 284 se definió la forma normal para sistemas generales. 
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EJEMPLO 2 Expresar la ecuación diferencial para el oscilador masa-resorte no amortiguado sin forza- 
miento (recuerde la sección 4.1, página 152) 


(4) my" + ky =0 
como un sistema equivalente de ecuaciones de primer orden en forma normal expresado en 


notación matricial. 


SOLUCIÓN Debemos expresar la segunda derivada, y”, como una primera derivada para formular (4) co- 
mo un sistema de primer orden. Esto es fácil: la aceleración y” es la derivada de la velocidad 
v = y”, de modo que (4) se convierte en 


(5) mv +ky=0. 


Ahora podemos formar el sistema de primer orden identificando v con y” y agregando es- 
to a (5): 


ARA 
mv! = —ky. 


Para escribir este sistema en forma normal y expresarlo como una ecuación matricial, se tie- 
ne que dividir la segunda ecuación entre la masa m: 


Elan olle 


En general, se acostumbra escribir una ecuación diferencial lineal homogénea de orden n 
; 4 n-1 , En 
a, (yw + 2 (0y' qa A aj (t)y ES aolt)y =0 


como un sistema equivalente en forma normal definiendo las primeras (n — 1) derivadas de 
y (incluyendo a la propia y, la derivada 0-ésima) como nuevas incógnitas: 


Entonces el sistema consta de la identificación de x;(t) como la derivada de x;_,(£), junto 
con la ecuación diferencial original expresada en estas variables (y dividida entre a, (t)): 


X=, 
2 =X3, 
el] An» 
; m0) ) alo) da 168) 
Xx a 


O ay 


Para sistemas de dos o más ecuaciones diferenciales de orden superior, se aplica el mismo 
procedimiento a cada función incógnita en orden; un ejemplo aclarará este punto. 
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EJEMPLO 3  Yahemos mostrado que el oscilador masa-resorte que se muestra en la figura 5.18 de la pági- 


SOLUCIÓN 


na 287 queda descrito mediante el sistema 


2 
tó 20, 

a, 

dy 
PO 


Escribir (6) en notación matricial. 

Introducimos una notación para las derivadas de orden bajo: 
(7) A x=x, x=y, a =y. 
Con estas variables, el sistema (6) establece que 

2x3 + 6x1, 24 =0, 


(8 
de +2 2 =0. 


Así, la forma normal es 


xl — MA 

x= 3x1 +X3, 
X3 — Xa ss 

Xa 5 2x1 ES 2x3 


o, en notación matricial, 


X1 o 1 0 0 A] 
xl |-30 1 0l|x 
loo 01d” 
Sa 202 0llx 


En los problemas 1 a 6, exprese el sistema de ecuaciones 


diferenciales dado en notación matricial. 


Li =7x+2y, Lai = 
y =3x=2y. y > 
DMi=x+y+2, d43= 
yo=li=ox, x5= 
z'=4y. xy = 
Xy = 


S.x =(senfix+ely, 
y” = [cos tx + la + bey. 


6. x= [cos 2f)x, , 
15 = (sen 2£)x7 , 
A= Xx] Xo. 


En los problemas 7 a 10, exprese la ecuación diferencial 
de orden superior dada como un sistema matricial en for- 
ma normal. 


7. La ecuación para el oscilador masa-resorte amorti- 
guado my” + by" +ky=0. 

8. La ecuación de Legendre (1 — 2)y” —2ty' +2y=0 . 

9. La ecuación de Airy y” — ty=0. 


1 
10. La ecuación de Bessel y” + Rd + ( = 2) y=0. 
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En los problemas 11 a 13, exprese el sistema de ecuacio- 12 1+3x— y + 2y=0 
nes diferenciales de orden superior dado como un siste- Mises o A be. 
ma matricial en forma normal. 


11d, + 3x4 2y=0, 13. xx" — Ii + Py (cosx=0, 
y"-2x=0. eo AD, 


MTS REPASO 1: ECUACIONES ALGEBRAICAS LINEALES 


En ésta y la siguiente sección revisaremos algunos hechos básicos relativos a los sistemas 
algebraicos lineales y el álgebra de matrices que serán de utilidad al resolver sistemas linea- 
les de ecuaciones diferenciales en forma normal. Los lectores con experiencia en estas áreas 
pueden pasar directamente a la sección 9.4. 

Un conjunto de ecuaciones de la forma 


ayX aX + 00 + aX = bd, 
da Xx; + 4nXa an E A ba di 
ES as An EA Tania — b, 


(donde los a;; y b; son constantes) es un sistema lineal de n ecuaciones algebraicas en las n 
incógnitas Xy, X2,..., Xy. Es bien conocido el procedimiento para resolver el sistema mediante 
métodos de eliminación. Aquí describiremos una implantación particularmente conveniente 
del método, llamada algoritmo de eliminación de Gauss-Jordan.' La idea básica de esta for- 
mulación consiste en usar la primera ecuación para eliminar x, en las demás ecuaciones; lue- 
go usamos la segunda ecuación para eliminar x, en las demás, y así sucesivamente. Si todo 
va bien, el sistema resultante quedará “desacoplado” y los valores de las incógnitas x¡, X2, . . . , Xp 
serán evidentes. Un breve ejemplo aclarará esto. 


EJEMPLO 1 Resolver el sistema 


2 + 6 + 83 =1l6, 
dx + 15x2 + 19x3 = 
2x1 + 3x5 


bol 
To y 
7 06 


SOLUCIÓN —Restamos 2 veces la primera ecuación de la segunda para eliminar x, de esta última. De ma- 
nera similar, eliminamos x; de la tercera ecuación restando 1 por la primera ecuación de ella: 


2x1 + 6x7 +8x1=16, 
dl +36, 
—6Óx, = 5x = 10. 


'El algoritmo de Gauss-Jordan no es el más rápido ni el más preciso de los algoritmos para resolver un sistema li- 
neal de ecuaciones algebraicas, pero para las soluciones realizadas a mano tiene muchas ventajas pedagógicas. Por 
lo general, la regla de Cramer, descrita en el apéndice C, es mucho más rápida. 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 
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Ahora restamos múltiplos de la segunda ecuación de la primera y tercera para eliminar x, en 
ellas, los múltiplos adecuados son 2 y —2, respectivamente: 


y  +2w=4, 
3 + 34=6, 


x=2. 


Por último eliminamos xz de las dos primeras ecuaciones restando múltiplos (2 y 3, respecti- 
vamente) de la tercera ecuación: 


x=2. 


Ahora el sistema ha quedado desacoplado; es decir, podemos resolver cada ecuación por se- 
parado: 


x=Ó0, x=0, x=2.m 


Hay dos complicaciones que pueden perturbar la ejecución directa del algoritmo de 
Gauss-Jordan. La primera ocurre cuando la variable que debe eliminarse, digamos x;, no apa- 
rece en la ecuación ¡. Por lo general, la solución es obvia: utilizamos una de las ecuaciones 
posteriores para eliminar x;. El ejemplo 2 ilustra esta maniobra. 


Resolver el sistema 


Xx TF 2 Hd x= 0, 


TX 2x2 al 2x3 = 1 , 
—=2x; — Ax» — Ex; + 2x4 =4 , 
XA E 4.19 + 2x3 =-—3. 


Eliminamos la primera incógnita x, de las tres últimas ecuaciones restando múltiplos de la 
primera: 


xXx + 2x2 + das + 14=0, 
2x3 + x= 1, 

na = 4, 

Zar — 2 142 53. 


En este caso no podemos usar la segunda ecuación para eliminar la segunda incógnita, pues 
Xx, ho está presente. La siguiente ecuación que sí contiene a x, es la cuarta, de modo que in- 
tercambiamos la segunda y la cuarta ecuaciones: 


Xy + 2x0 + 4x3 + x4=0, 
Zo 2 x4= 53, 

Axa =4, 

la +x=1l, 
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y procedemos para eliminar x,: 


xi + 6113 2x4=3, 
29 7 2x3 x4=>3, 
dx =4., 

2x3 + xa=1 


Para eliminar x3, debemos hacer un nuevo intercambio, 


dry 4, 


y eliminamos, en orden, x3 y x4. Esto da 


X] —=x=0, X1 =1, 

2 NO y 2x == 
E O 2X3 =0, 
dx =4, dxy = 4 


La solución de las ecuaciones desacopladas es 
Xxa=1l, Xx=->l, x=0, Xa=1. ] 


La otra complicación que puede surgir para aplicar el algoritmo de Gauss-Jordan es más 
profunda. ¿Qué ocurre si cuando tenemos planeado eliminar la incógnita x;, ella no está en 
todas las ecuaciones posteriores? Lo primero que debemos hacer es eliminar la siguiente in- 
cógnita x;,, como muestra el ejemplo 3. 


EJEMPLO 3 Aplicar el algoritmo de Gauss-Jordan al sistema 


2 FA A 28, 
(1) 2x1 + do =6, 
—4x 2% 4x2 + X3 = —10., 


SOLUCIÓN —Eliminamos x; de la manera usual: 


2x1 +A +32 8, 


+45 La 
3 =6. 
Como x, no aparece en la segunda y la tercera ecuaciones, usamos la segunda ecuación para 
eliminar 13: 
2x1 + dao =6, 
(2) == —L, 


0=0. 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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¿Cómo debemos interpretar el sistema (2)? La última ecuación no contiene informa- 
ción, por supuesto, de modo que la ignoramos.* La segunda ecuación implica que x; = 2. 

La primera ecuación implica que x, = 3 — 2x); pero no tenemos una ecuación para x,. 
Es claro que x, es una variable “libre”, y que podemos asignarle cualquier valor, mientras x¡ 
sea igual a3 — 2x,. Así, (1) tiene una infinidad de soluciones y una forma conveniente de ca- 
racterizarlas es 


1x1 =3-2s, Xx” 5, x=2; -0is<Io, 
Debemos resaltar que podemos obtener una solución equivalente considerando a x, co- 
mo la variable libre, digamos x, = s, y haciendo x, = (3 — s)/2,x3=2. Mm 


El último ejemplo sólo demuestra todas las características que hemos hallado. 


Determinar todas las soluciones del sistema 
Xy xt 4240, 
211 2 + da + 4 = 1, 
3x1 — 3x2 + 63 + 9x4 = 3, 
dx — Axa + 8x3 + 8x4=0. 
Usamos la primera ecuación para eliminar x;: 


Xx +2 +240, 


= xa=l, 
4 >= 3, 
0=0. 


Como x» y x3 no aparecen en las ecuaciones posteriores, usamos la segunda ecuación para 
eliminar x4. 


Ey = La hey "1 
fy= Il, 
D=0, 
D=0. 


No tenemos restricciones sobre x, ni sobre x3; así, las consideramos como variables libres y 
caracterizamos las soluciones como 


xa=2+s-2, mM="s, x3=f, x=>71l, -0<51<00.,N8 


Para concluir, observemos que si la ejecución del algoritmo de Gauss-Jordan produce 
resultados como 0 = 1 (00 = k, donde k + 0), el sistema original no tiene soluciones; es in- 
consistente. Esto se analiza con detalle en el problema 12. 


“La aparición de la identidad O = 0 en el algoritmo de Gauss-Jordan implica que una de las ecuaciones originales 
era redundante. En este caso, el lector puede observar que la última ecuación de (1) se podría deducir restando 3 ve- 
ces la segunda ecuación de la primera. 
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EJERCICIOS |» 


En los problemas 1 a 11, determine todas las soluciones 11 
del sistema usando el algoritmo de eliminación de Gauss- " 


Jordan. 

lo xy +20+20>=06, 
2 + xt x=6, 12. 
xa bx + 6. 

Lo a+ otxatx=l, 
XxX; +x4=0, 

2x1, + 2x2 Xx +14 0, (a) 
Xx + 2 a+ x40 

ho xt x= 3, (h) 
Y +A 102=-0, 
XxX + 3x0 2023. 

4. Xy FE xa 0, 13. 


0 
XFX TX + 2xa=1l 
2x1 Xy +3 + 2x4 0, 
211 7 XT x4= 0 


5. —x +2 =0, 6 —2x1 + 2x2 xa3=0, 
2x1 +3x2=0, xa + x3=0, 
dxy — de + 2x3 0. 14. 
Too —xi+3x2= 0, 8 xx x3=0, 
3x1 + 9 =0. 117 X3+x3=0, 


X1 + xo 1x=0 . 
9. (1 x+2x2=0, 10 xy + 202 + xu3-i, 
== (1+0x=0. 2x1 + 3x2 a 0, 


a +2 + x=i. 


2x1 + XA =— =1 . 
3x1 + La + Ax =] 4 
11 +x3+53x=0. 


Use el algoritmo de eliminación de Gauss-Jordan 
para mostrar que los siguientes sistemas de ecuacio- 
nes son inconsistentes. Es decir, demuestre que la exis- 
tencia de una solución implicará una contradicción 
matemática. 


2x1 — a = a A 
—6x1 + 3x3 =4, 
2x1 + x=>m1, 


3x1] + xo + 4x3 =1l, 

—=x1 + ax + x= 1 . 
Use el algoritmo de eliminación de Gauss-Jordan 
para mostrar que el siguiente sistema de ecuaciones 
tiene una única solución para r = 2, pero una infini- 
dad de soluciones para r = 1. 


2x1 há 3x2 = PX, 


Xy 7 2x2 PX. 


Use el algoritmo de eliminación de Gauss-Jordan 
para mostrar que el siguiente sistema de ecuaciones 
tiene una única solución para r = —1, pero una infi- 
nidad de soluciones para r = 2, 


Xy HF 2x2 M3= PX, 
Xx To Ox3=Fka, 
dx; = dx E 3x3 = FX3. 


WITT” REPASO 2: MATRICES Y VECTORES 


Una matriz es un arreglo rectangular de números, ordenados en renglones y colum- 
nas. Una matriz m X n (es decir, una matriz con m renglones y n columnas) se de- 


nota por lo general como 


da 4 € 
doy a 
Ac=| 22 23 


ml mz m3 


Ea 


don 


dm 
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donde el elemento en el renglón ¡ y la columna ¡ es a, También se usa la notación [a;] para 
designar a A. Las matrices con las que trabajaremos constan por lo general de números rea- 
les, pero en ciertos casos también permitiremos el uso de entradas complejas. 

Ciertas matrices tienen un interés particular: las matrices cuadradas, que tienen el mis- 
mo número de renglones que de columnas; las matrices diagonales, que son matrices cuadra- 
das que sólo tienen entradas nulas fuera de la diagonal principal (es decir, aj; = 0 si ¿ % J), y 
los vectores (columna), que son matrices n X 1. Por ejemplo, si 


3 4. =1 3.00 4 
A=]/2 6 5|, B=|0 0 0|, x=jf2|, 
0 l 4 OD 0 7 | 


entonces Á es una matriz cuadrada, B es una matriz diagonal y x es un vector. Una matriz 
m X n cuyas entradas son todas nulas es llamada matriz nula y se denota 0. Por razones de 
consistencia, denotaremos las matrices con letras mayúsculas en negritas, como A, B, C, 
IX y Y, y reservaremos las minúsculas en negritas para los vectores, como €, X, y y Z. 


Álgebra de matrices 


Suma y multiplicación escalar de matrices. Las operaciones de suma y multiplicación 
escalar de matrices son muy directas. La suma se realiza sumando los elementos correspon- 


dientes: 
12.3 + 1 1 1 — 2.3.4 
4.5 6 1 1 1 56757 


Formalmente, la suma de dos matrices m X n está dada por 
A +B= la] + [b,] = [a, + bj] 


(La única novedad es que la suma no está definida para dos matrices cuyas dimensiones m, n 
no coincidan.) 

Para multiplicar una matriz por un escalar (un número), simplemente multiplicamos ca- 
da elemento de la matriz por el número: 


3 IE A e O 
4.556 12 15 18|" 
En otras palabras, rA = r[a;¡] = [ra;;]. La notación —A representa (—1)A. 


Propiedades de la suma y multiplicación escalar de matrices. La suma y multiplicación 
escalar de matrices no son más que disposiciones de orden que cumplen las propiedades al- 
gebraicas usuales. Si A, B y C son matrices m X n y r, s son escalares, entonces 


A+(B+C0O=(A+B)+C, A+B=B+A, 
A+ÚO=A, A+(-A)=0, 
nhA+B)=rA+"B, (r+sjA =rA +54, 
rHsA) = [rsjA =s(rA) . 
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Multiplicación de matrices. El producto de matrices es lo que hace del álgebra de matri- 
ces algo interesante y útil. En la sección 9.1 indicamos que el producto de una matriz A y un 
vector columna x es el vector columna formado por los productos punto de los renglones de 
A con x: 


1 2 3 A _|1:1+2:04+3:-2| _| 7 
4556 2 4-1+5:'D0+6:2 16 |” 


Más en general, el producto de dos matrices A y B se forma mediante el arreglo de productos 
punto de los renglones del primer “factor” A con las columnas del segundo factor B; el pro- 
ducto punto del ¡-ésimo renglón de A con la j-ésima columna de B se escribe como la entra- 
da ¡j-ésima del producto AB: 


e e + 
Jud 
= 
mm 

A | 

| 
— 
I 
Jm 
2 = 


1+40+49 2+0+1 x+0>+2 
34 1+8 6+1+2 3x-—v+2 


E E: 3 Xx z 
12 0 Jx=-y+2 


Observe que AB sólo está definido cuando el número de columnas de A coincide con el nú- 
mero de renglones de B. Una fórmula útil para el producto de una matriz m X n A y una ma- 
trizn XpBes 


HH 


AB := [ej] : donde  c,:= 2 aby. 


y 


El producto punto del ¡-ésimo renglón de A y la j-ésima columna de B aparece en la expre- 
sión de “suma de productos” para c;. 

Como AB se calcula en términos de los renglones del primer factor y las columnas del 
segundo factor, no debe sorprendernos que, en general, AB no es igual a BA (la multiplica- 


ción de matrices no conmuta): 


clbail e Dabd-Da 


De hecho, las dimensiones de A y B pueden hacer que uno u otro de estos productos quede 
indefinido: 


2E-El> [JE y oescaaa 


En este mismo sentido, no sería de esperar que (AB)C fuese igual a A(BC), pues en 
(AB)C calculamos los productos punto con las columnas de B, mientras que en A(BC) utili- 
zamos los renglones de B. Así, una agradable sorpresa es que esta complicación no surge, y 
las reglas de “agrupación de paréntesis” son las acostumbradas: 
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PROPIEDADES DE LA MULTIPLICACIÓN DE MATRICES 


(AB)C = A(BC) (Asociatividad) 
(A + BJC = AC + BC (Distributividad) 
A(B+C)=AB + AC (Distributividad) 
(rA)JB =r(AB) = A(rB)  (Asociatividad) 


En resumen, el álgebra de matrices es muy similar al álgebra común de los números, ex- 
cepto que nunca podemos suponer que podemos cambiar el orden de los factores matriciales. 


Matrices como operadores lineales. Sea A una matriz m X n, y sean x y y vectores n X 
1. Entonces Ax es un vector m X 1, y podemos pensar la multiplicación por A como una 
definición de un operador, que asocia vectores n X 1 con vectores m X 1. Una consecuen- 
cia de las propiedades de distributividad y asociatividad es que la multiplicación por A de- 
fine un operador lineal, pues A(x + y) = Ax + Ay y A(rx) = r(Ax). Además, si A es 
una matriz m X n y B es una matriz n X p, entonces la matriz m X p AB define un opera- 
dor lineal que es la composición del operador lineal definido por B con el operador lineal 
definido por A. Es decir, (AB)x = A(Bx), donde x es un vector p X 1. 
Algunos ejemplos de operaciones lineales son: 


(1) alargar o contraer los componentes de un vector por factores constantes; 
(11) girar un vector con cierto ángulo en torno de un eje fijo; 


(11) reflejar un vector en un espejo plano. 


La formulación matricial de los sistemas algebraicos lineales. El álgebra de matrices 
fue desarrollada como una herramienta conveniente para expresar y analizar los sistemas al- 
gebraicos lineales. Observe que el conjunto de ecuaciones 


x + 2x7 + x=l, 
xt +2 =-l, 
X| + x=0 


se puede escribir como el producto de matrices 


1.2 1 X1 
(1) j 3-02 Xx |-= —-1 
o 1 X3 


En general, expresamos el sistema lineal 


GX] E px tt 4 AX = bo, 


dyX¡ E dx) + ot Fa XA = br, 


Aly E By Xa E 0 E AX = By, 
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en notación matricial como Ax = b, donde A es la matriz de coeficientes, x es el vector de 
incógnitas y b es el vector de constantes que aparece del lado derecho: 


Qu 8 00 Aa xj by 
NN x b 
o ES Sl, ale dal? 
Bal En iS Dun An Bn 


Si b = 0, decimos que el sistema Ax = b es homogéneo (de manera similar a la nomenclatu- 
ra de la sección 4.2). 


Identidad para las matrices. Existe una “identidad multiplicativa” en el álgebra de matri- 
ces, a saber, una matriz diagonal cuadrada Í con unos en la diagonal principal. Al multiplicar 
I por la derecha o la izquierda por cualquier otra matriz (con dimensiones compatibles), se 
reproduce esta última matriz: 


1.0 0/1 2 1 1 2 1 1 2 1 10.0 
0 1 0[[1 3 2|= 1 3 2|=|1 3 2 [0 1 O 
0.0 1|[1 0 1 10-01 1.0 13f0 O 1 


(Usaremos la notación I, si es conveniente especificar la dimensión n X n de la matriz 
identidad.) 


Inversa de matrices. Algunas matrices cuadradas Á se pueden asociar con otras matrices 
(cuadradas) B con la propiedad de que BA = I: 


Ll 1 

2 2 
e 1.00 
(2) 5 0 -3|[13 2|=100 10 
Ñ 1.01] (0.01 

o 

2 2 


Cuando esto ocurre, se puede mostrar que 


(1) Bes la única matriz tal que BA = I, y 
(1) B satisface además AB = L 


En ese caso, decimos que B es la inversa de A y escribimos B = A”!, 

No toda matriz tiene una inversa, la matriz nula 0, por ejemplo, nunca puede satisfacer 
la ecuación 0B = I. Una matriz que no tiene inversa es singular. 

Si conocemos la inversa de la matriz de coeficientes A en un sistema de ecuaciones li- 
neales Ax = b, podemos calcular directamente la solución mediante A7'b, como muestra la 
siguiente deducción: 


Ax = b implica que A! Ax = A”!b, lo que a su vez implica x = Alb . 


EJEMPLO 1 


Sección 9.3 Repaso 2: matrices y vectores 517 


Por ejemplo, podemos usar (2) para resolver (1) de manera bastante eficiente: 


ES Y 5 

2 2 2 

al 1 1 ; 1 

da | 5 0 =3 =1|= 5] 
X3 0 

3 1 3 

z 2 Ba 


Si conocemos A”, es claro que este cálculo es más sencillo que aplicar el algoritmo de 
Gauss-Jordan de la sección anterior. Así, parece que es ventajoso hallar inversas de matrices. 
Algunas inversas se pueden obtener directamente a partir de la interpretación de la matriz 
como un operador lineal. Por ejemplo, la inversa de una matriz que gira un vector es la ma- 
triz que gira en la dirección opuesta. Una matriz que realiza una reflexión es su propia inver- 
sa (¿qué pasa si reflejamos dos veces?). Pero en general hay que utilizar un algoritmo para 
calcular la inversa de una matriz. La estrategia subyacente en este algoritmo se basa en la ob- 
servación de que si X denota la inversa de A, entonces X debe satisfacer la ecuación AX = I, 
así, la determinación de X equivale a resolver n sistemas lineales de ecuaciones para las co- 


lumnas (X,,X,,...,X,y) de X: 
1 0 0 
0 1 0 
Ax = E Áx = e S Ax, = . 
0 0 0 
0 0 1 
Z 


La implantación de esta operación es eficaz mediante la siguiente variante del algoritmo de 
Gauss-Jordan. 


Determinación de la inversa de una matriz. Por una operación por renglón entendemos 
una de las siguientes: 

(a) Intercambiar dos renglones de la matriz 

(b) Multiplicar un renglón de la matriz por un escalar distinto de cero 

(c) Sumar un múltiplo escalar de un renglón de la matriz a otro renglón. 


Si la matriz n X n A tiene una inversa, entonces podemos determinar A”! realizando opera- 
ción por renglón sobre la matriz n X 2n [AT] obtenida al escribir juntas A e I. En particular, 
realizamos operaciones por renglón sobre la matriz [Ai T'] hasta que los primeros n renglones 
y columnas formen la matriz identidad; es decir, hasta que la nueva matriz sea [IB]. Enton- 
ces, A”! = B. Debemos notar que si este procedimiento no puede producir una matriz de la 
forma [I! B], entonces A no tiene inversa. 


Determinar la inversa de A = | 1 


Qu hn 
hh — 
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SOLUCIÓN Primero se forma la matriz [A 1] y se reduce por renglones a [I1:A”*]. Hacemos lo siguiente: 


2 1 ¿1.0.0 
Formamos la matriz [A!I] 132 35.001 0 
o 1 O 


Restamos el primer renglón 1 2 1 1 oO 0 
del segundo y el tercero para 0 1 1 =] 1 0 
obtener oO -2 0 =i 0 1 
Sumamos 2 veces el segundo 1.21 100 
renglón al tercero para 0 11 a 1.1.0 
obtener 002 E 
Restamos 2 veces el segundo 1 O —1 3-2 0 
renglón del primero para 0 1 1 +1] 1 0 
obtener 0 0 Rolo 3 2 1 
l o —1 3 =2 0 
Multiplicamos el tercer 
renglón por 1/2 para obtener 0 1 l po 1 l y 
mee 1 
0 0 1 3 1 3 
Sumamos el tercer renglón al 10.0 z 1 a 
primero y luego restamos el 
tercer renglón al segundo para 0.1.0 5 0 => 
obtener 
0.0 1 OS 
2 2 


La matriz que aparece en color es Al (Compare con la ecuación (2).) Mm 


Determinantes. Para una matriz 2 X 2 A, el determinante de A, que se denota det A o 
[A], se define como 


41 4 
da Gx 


del A := 


= Ata — Ej 


Podemos definir el determinante de una matriz 3 X 3 A en términos de su desarrollo por co- 
factores con respecto de su primera columna; es decir, 


E 


: a dá 
det A := [ay da da| =ap a 


da da 
du dy 


da dz da 
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Por ejemplo, 


| 

3 5 0. 5 0 3 
O UA A E 
A l -1 2 -1 21 


= 1(-3 — 53) - 2(0-— 10) + 1(0-6)=6. 


El determinante de una matriz n X n se puede definir de manera similar mediante un de- 
sarrollo por cofactores que implica determinantes de orden (n — 1). Sin embargo, una forma 
más práctica de evaluar los determinantes cuando n es grande implica la reducción por ren- 
glones de la matriz a su forma triangular superior. Como aquí trabajaremos principalmente 
con matrices 2 X 2 y 3 X 3, referimos al lector a un texto de álgebra lineal elemental para un 
análisis más detallado de la evaluación de los determinantes.* 

Es laborioso evaluar directamente los determinantes (en particular los de orden supe- 
rior). Tienen una interpretación geométrica: det A es el volumen (en el espacio de dimensión 
n) del paralelepípedo cuyas aristas están dadas por los vectores columna de A. Pero su prin- 
cipal valor reside en el papel que juegan en el siguiente teorema, que resume muchos de los 
resultados de álgebra lineal que necesitaremos, y en la regla de Cramer, que describimos en 
el apéndice C. 


MATRICES Y SISTEMAS DE ECUACIONES 


Teorema 1. Sea A una matriz n X n. Las siguientes afirmaciones son equivalentes: 


(a) A es singular (no tiene inversa). 

(b) El determinante de A es igual a cero. 

(c) Ax = 0 tiene soluciones no triviales (x + 0). 

(d) Las columnas (renglones) de A forman un conjunto linealmente dependiente. 


En la parte (d), la afirmación de que las n columnas de A son linealmente dependientes 
significa que existen escalares, C,, ..., Cc, no todos iguales a cero, tales que 


ca + oa + co +ea, =€, 


donde a, es el vector que forma la j-ésima columna de A. 

Si A es una matriz cuadrada singular (de modo que det A = 0), entonces Ax = ( tiene 
una infinidad de soluciones. En efecto, el teorema 1 afirma que existe un vector xy + O tal 
que Ax, = 0, y podemos obtener una infinidad de soluciones distintas de ésta multiplicando 
X¿ por cualquier escalar, es decir, haciendo x = cxy. Además, Ax = b no tiene soluciones o 
tiene una infinidad de soluciones de la forma 


X=X, +X;, ] 


donde x, es una solución particular de Ax = b y x, es cualquiera de la infinidad de solucio- 
nes de Ax = 0 (véase el problema 15). El parecido entre esta situación y la de resolver ecua- 
ciones diferenciales lineales no homogéneas debe ser claro. 


Véase Linear Algebra and Its Applications, 2a. edición, por David C. Lay (Addison-Wesley, Reading, Mass., 1997). 
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A manera de ilustración, en el ejemplo 3 de la sección 9.2 (página 534) vimos que el 


sistema 
2 4 liox 8 
ps 4 X= 6 
=4 -—8 llas =10 
tiene soluciones 
x=3-25, x=S, x>=2; o sXoo. 


Si escribimos esto en notación matricial, podemos identificar los vectores Xx, y X, menciona- 
dos anteriormente: 


3 — 25 3 -2 
x= $ ue EN Eo E 
2 2 0 


Observe además que el determinante de A realmente se anula, 


2 0 
4 1 


a laolo E _ 
dera =2|_4 o a +11 7 420 4:2+1:0=0, 


y que la dependencia lineal de las columnas de A queda exhibida por la identidad 


2 4 1 0 
=2 2[+1 4[+000/|=/0 
—4 —8 1 0 


Si A es una matriz cuadrada no singular (es decir, A tiene una inversa y det A + 0), en- 
tonces el sistema homogéneo Ax = 0 tiene a x = 0 como su única solución. Más en general, 
cuando det A 4 O, el sistema Ax = b tiene una única solución (a saber, x = A7'b). 


Cálculo de matrices 


Si permitimos que las entradas a;;¡(t) de una matriz A(1) sean funciones de la variable £, en- 
tonces A(t) es una función matricial de t. De manera análoga, si las entradas x;(t) de un 
vector x(1) son funciones de t, entonces x(1) es una función vectorial de 1. 

Estas funciones matriciales y vectoriales tienen un cálculo similar al de las funciones con 
valores reales. Una matriz A(1) es continua en í, si cada entrada a¡(t) es continua en ty. Ade- 
más, A(1) es diferenciable en 1, si cada entrada a;¡(+) es diferenciable en 17, y escribimos 


O Gt) =A00)= a) 


De manera similar, definimos 


(4) Ñ Alddt= f ao ] 


a ad 
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24 
EJEMPLO 2 Sea Alí) = h Ñ y di 


: 
Calcular: (a) A'(1) . (b) [ A(Ddt. 
0 


SOLUCIÓN Usamos las fórmulas (3) y (4) para calcular 


TES 
E) 
Ga 
a 
— 
(A 
Ml 


1 
(a) A'(1) = E El 1D) [ ni= | 
e 0 € 


EJEMPLO 3 Mostrar que x(1) = En .) es una solución de la ecuación diferencial matricial x” = Ax, 
dende sen cof 
O —u 
A= 
SOLUCIÓN Basta verificar que x'(1) y Ax(£) son la misma función vectorial: 
E —ey sen wí O —uj|| eos ct — (9 SEN «of 
x (1) = yo Ax= = 3) 
q COS cof 7 0 || sen cut cu COS cof 


Las propiedades básicas de la derivación son válidas para las funciones matriciales. 


FÓMULAS DE DERIVACIÓN PARA FUNCIONES MATRICIALES 


En la última fórmula, el orden en que escribimos las matrices es muy importante, pues 
como hemos enfatizado, la multiplicación de matrices no siempre conmuta. 


2 1 —] 0 2 0 l 1 2 
1. A = 7 A 2. Sean A := == 
Sean | | y B | | Sean A | y B E 3 z A 


305 2 1 1 
Determinar: (a) A+B. (b) 3A—B. Determinar: (a) A+B. (b) 7ZA —4B. 


th 
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2 4 =1 3 
3.S = ; == 


Determinar: (a) AB. (b) A?=AA. (c) B? = 


BB. 
E 1 lp =]1 
4. Sean A:z=| 0 4 y .. | 
D 3 l 
== -3 
Determinar: (a) AB. (b) BA . 
5. Sean A :=|! 2) Bp=|! 2 y 
Ad Lo 4 


Determinar: (a) AB. 


ha o 3 | 
6. sean Ai= |] ll p= | a y 


oli] 


Determinar: (a) AB. (b) (AB)C. 


(b) AC. (0) A(B+C). 


(0) (A+B)C. 


7. La matriz obtenida de A al intercambiar sus renglo- 
nes y columnas se llama la transpuesta de A y se 
denota por A”. Por ejemplo, si 


1 2 6 

A = a 2 Ñ , entonces 
1 -1 

ASI 2 
6 -1 


En general, tenemos [a¡Y = [b;;], donde b; = a;; 

(a) Muestre que si u y v son vectores columna n X 
1, entonces el producto matricial u”y es igual al 
producto punto u - y. 

(b) Sea v un vector columna 3 X 1 con v! = [23 5]. 
Muestre que, para la matriz A dada arriba, 
(Ay) = yA”. 

(e) ¿Se cumple la relación (Av)? = v"A” para cual- 
quier matriz Am X n y cualquier vector vn X 1? 

(d) ¿Se cumple la relación (AB)? =B7A” para 
cualquier pareja de matrices A, B tales que am- 
bos productos matriciales estén definidos? 
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[2-1 A 
8. Sean a | 1] y p-| a 


Verifique que AB + BA. 


En los problemas 9 a 14, calcule la inversa de la matriz 
dada, si ésta existe. 


lod 1 1.11 
1. [1.21 12.|1 23 
2532 (0 141 

2-11 1 o 11 

138. 2 1 0|. M1 2 

3 1-1 Lot o4 


15. Demuestre que si Xx, satisface Ax, = b, entonces to- 
da solución del sistema no homogéneo Ax = b es de 
la forma x = X, + xp, donde x, es una solución del 
sistema homogéneo correspondiente Ax = 0. 


2 -—1 1 
16. SeanA =|[|-—1 2 1 
1 1 2 


(a) Muestre que Á es singular. 


3 

(b) Muestre que Ax =| 1 | no tiene soluciones. 
3 
3 

(c) Muestre que Ax =| O | tiene una infinidad de 
3 


soluciones. 


En los problemas 17 a 20, determine la función matricial 
X!(t) cuyo valor en t es la inversa de la matriz dada 


X(1). 
e e 
17. X(1) = | Eo gaót 
sen2f cos 21 
10 E cos 21 —2 sen a] 
! e! ga 
19. X()=|e! —e* 2e* 
e! e ! ¿go 


SN 
20. X(0) = | 38% 0 1 
9%e* 0.0 


4 3 12 8 
21. ES a 22 | 302 
1 0 0 1 0 
23, 3 1 2 24 Ú 30 =1 
l Ss —2 =1 2 l 
1 3 1 4 4 
25. |-1 —1 2 26. 3 0 —3 
En 2 j 6 2 


En los problemas 27 a 29, determine los valores de r pa- 
ra los que det(A — rl) =0. 


29, A = 


30. Nustre la equivalencia de las afirmaciones (a)-(d) en 
el teorema 1 (página 519) para la matriz 


dj a 
A=|-2 4 2 
2.2 4 


como sigue. 

(a) Muestre que el procedimiento de reducción por 
renglones aplicado a [A ' 1] no produce una in- 
versa para A. 

(b) Calcule det A. 

(c) Determine una solución no trivial x de Ax = 0. 

(d) Halle escalares c,, c, y c3, no todos iguales a ce- 
ro, tales que ca; + caza, + czaz = 0, donde aj, 
a, y az son las columnas de A. 


En los problemas 31 y 32, determine dx/dt para las fun- 
ciones vectoriales dadas. 


e” e 'sen 31 
31. x(1) = | 2e* 32. x(1) = 0 
-g* —e sen 3 
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En los problemas 33 y 34, determine dX/dt para las fun- 
ciones matriciales dadas. 


3 2 
e 3e 
33. X(1) = ma be 
sen2r  cos2r 7% 
34. X(1) = | —sen2r 2c0s21 3e7% 
3sen2r  cos2t e? 


En los problemas 35 y 36, verifique que la función vecto- 
rial dada satisface el sistema indicado. 


0.00 0 
346. x =|0 1 0|x, xi) =| el 
1.0 1 de 


En los problemas 37 y 38, verifique que la función matri- 
cial dada satisface el sistema indicado. 


0% Ñ sel Ñ ¿A eN 
7 2 X, X()= [6 | 
E 0 0 
8.X=|/0 3 -2|X, 
(0-2 3 
el 0 0 
XxX0=|0 * 2% 
DO el —e%* 


En los problemas 39 y 40 se dan las matrices A(t) y 
B(1). Determine 


(a) Pava - 4b) | ata . (e) A [A(0B()] A 


39. Als) = h Al Bír) = E 


—5Sen 
e sen Í 


cos 1 
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En los problemas 41 a 43, A? se refiere a la matriz trans- x = col (x¡,xX2,..., Xx»), y = Col (y¡, yo... 
puesta analizada en el problema 7. y, ) son vectores complejos y la barra denota 
41. Una matriz n X n A es simétrica si A? = A; es de- la conjugación compleja. 

cir, si a; = a;;, para toda ¿, ¡= 1,...,n. Muestre que 


(a) Muestre que (x, y) = x” y, donde 
y col 01 Y2 $08 0) B 

(b) Demuestre que para cualesquiera vectores n X 1 
X, y, z y cualquier número complejo l, se cumple 


si A es una matriz n X n, entonces A + A! es una 
matriz simétrica. 


42. Sea A una matriz m X n. Muestre que AA es una 
matriz simétrica n X n y AA? es una matriz simétri- 
cam X m (véase el problema 41). 


43. El producto interior de dos vectores es una genera- (x, y +z 
lización del producto punto, para vectores con entra- (Ax, y) = A(X, y) (%, Ay) = Alx y) 
das complejas. Se define como i : : Me 


(1, y) = 2 xiv, . donde 


WESTA” siIsTEMAS LINEALES EN FORMA NORMAL 


Como continuación de la introducción de la sección 9.1, decimos que un sistema de n ecua- 
ciones diferenciales lineales está en forma normal si se expresa como 


O x(0=A(0x() +t(0, 


donde x(+) = col(x,(£), . .., xn(£)), £(t) = col (fi (1), ....,f,(1)) y A(t) = [aj(£)] es una 
matriz n X n. Como en el caso de una ecuación diferencial lineal escalar, un sistema es homo- 
géneo si f(1) = 0; en caso contrario, es no homogéneo. Cuando los elementos de A son todos 
constantes, se dice que el sistema tiene coeficientes constantes. Recuerde que una ecuación 
diferencial lineal de orden n 


DMA OO + + ld = 2) 


se puede escribir como un sistema de primer orden en forma normal usando la sustitución 
x(0) = y(0), 120) = y (0)... .,xn(1) := y" D(0); en efecto, la ecuación (2) es equivalente a 
x'(1) = A(0)x(t) + £(£), donde x(1) = col(x,(t),...., x,(t)), £(£) := col(0,...., 0, g(1)) y 


0 1 Do. 0 0 
0 0 1 0 0 
a()=| : E : | 
0 0 do. 0 1 
pol) —p ld —pAbd + Pal) Bale) 


La teoría para sistemas en forma normal sigue muy de cerca la teoría de ecuaciones di- 
ferenciales lineales presentada en los capítulos 4 y 6. En muchos casos, las demostraciones 
para ecuaciones diferenciales lineales escalares se pueden extender a sistemas normales con 
las modificaciones adecuadas. Recíprocamente, los resultados para sistemas normales se 
aplican a las ecuaciones lineales escalares, pues, como hemos mostrado, cualquier ecuación 
lineal escalar se puede expresar como un sistema normal. Éste es el caso con los teoremas de 
existencia y unicidad para ecuaciones diferenciales lineales. 


EJEMPLO 1 
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El problema con valores iniciales para el sistema normal (1) es el problema de deter- 
minar una función vectorial diferenciable x(1) que satisfaga el sistema en un intervalo / y 
que además satisfaga la condición inicial x(1,) = xy, donde f, es un punto dado de / y Xy = 
col(x¡ 0, . . - , Xn o) es un vector dado. 


EXISTENCIA Y UNICIDAD 


Teorema 2. Suponga que A(1) y £(t) son continuas en un intervalo abierto / que 
contiene al punto y. Entonces, para cualquier elección del vector xy = col(x¡ 0, ..., 
X0), existe una única solución x(+) en todo el intervalo / del problema con valores 
iniciales 


Si escribimos el sistema (1) como x' — Ax = f y definimos el operador L[x] :=x' — Ax, 
entonces podemos expresar el sistema (1) en la forma de operador £[x] = f. En este caso, el 
operador £L asocia a cada función vectorial una función vectorial. Además, L es un operador li- 
neal en el sentido de que para cualesquiera escalares a, b y cualesquiera funciones vectoriales 
diferenciables x, y, tenemos 


L[ ax + by] = aL|x] + bLl y] , 


La demostración de esta linealidad es consecuencia de las propiedades de la multiplicación 
de matrices (véase el problema 25). 

Como consecuencia de la linealidad de £, si X;, ..., x, son soluciones del sistema ho- 
mogéneo x' = Ax, o L[x] = 0 con notación de operadores, entonces cualquier combinación 
lineal de estos vectores, c¡x¡ + --* + C,X, será también una solución. Además, veremos que 
si las soluciones X;, . . . , X, Son linealmente independientes, entonces toda solución de L[x] = 0 
se puede expresar como cC¡X¡ + -** + C,X, para una elección adecuada de las constantes 
e 


DEPENDENCIA LINEAL DE FUNCIONES VECTORIALES 


Definición 1. Las m funciones vectoriales Xy, ... , X,, son linealmente depen- 
dientes en un intervalo / si existen constantes cC;, ... , C,,, no todas iguales a cero, 
tales que 


cyx1 (4) or + Etalt) =0 


para toda £ en /. Si los vectores no son linealmente dependientes, entonces son li- 
nealmente independientes en /. 


Mostrar que las funciones vectoriales x,(t) = col(e”, O, e), x,(t) = col(3e", 0, 3e") y 
x3(1) = col(t, 1, 0) son linealmente dependientes en (—oo, 00). 
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SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Observe que x, es justamente el triple de x, y por tanto, 3x,(1) — x2(1) + 0: x3(1) = 0 para 
toda £. Por lo tanto, X,, X, y X3 son linealmente dependientes en (—0o, 00). HE 


t 


Mostrar que las funciones vectoriales x, (1) = col(e?, 0 e?), x,(1) = col(e?, e, —e?) y 


x3(1) = col(e”, 2%, e*), son linealmente independientes en (—oo, 00). 
Para demostrar la independencia, suponemos que c;, C, y cz son constantes para las cuales 
(3) ex (1) + colo) + carla) =0 


se cumple para toda £ en (—00, 00) y mostraremos que esto obliga a que c; = c, = c3 =0. 
Veamos qué ocurre con £ = 0 en (3): 


l 1 L 
C1 0 + (> 1 + Lx 2 =(), 
l il l 


que es equivalente al sistema de ecuaciones lineales 


c+cot+tco=0, 
(4) co+ 2 0, 
74 +0c=0. 


Podemos resolver (4) o verificar que el determinante de sus coeficientes es distinto de cero 
(recuerde el teorema 1 de la página 519) para concluir que (4) sólo tiene la solución trivial 
c1 = Cc, = c3 = 0. Por lo tanto, las funciones vectoriales X,, X, y X3 son linealmente inde- 
pendientes en (—oo, 00) (de hecho, en cualquier intervalo que contenga a1 = 0). m 


Como muestra el ejemplo anterior, si x¡(£), ..., x,(1) son n funciones vectoriales, cada 
una con n componentes, entonces estos vectores serán linealmente independientes en un in- 
tervalo / si el determinante 


det[x, (2) a xo (1)] 


es distinto de cero en algún punto £ en /. Debido a la analogía con las ecuaciones escalares, 
llamamos a este determinante el wronskiano. 


Definición 2. El wronskiano de n funciones vectoriales x,(t) = col(xj 1,...., 
Xm. 1) +++ > Xn[£) = col(x;, y, . - - > Xpn) se define como la función con valores reales 


ale) ali) + xao) 
x21(1) x2a(0) FE Xi) 


CI O) 
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Ahora mostraremos que si X;, X», . . . , X, son soluciones linealmente independientes 
en / para el sistema homogéneo x” = Ax, donde A es una matriz n X n de funciones conti- 
nuas, entonces el wronskiano W(1) := det[x,, Xx», . . ., X,] nunca se anula en /. Suponga- 


mos lo contrario, que W(t¿) = 0 en algún punto fy. Entonces, por el teorema 1 de la página 
543, el hecho de que el determinante se anule implica que los vectores columna x (1), 
X2(f0), . . . , X,(t)) son linealmente dependientes. Así, existen escalares C;,..., C,, no todos 
nulos, tales que 


cixrltp) + 2 + CoXplto) =0 . 


Sin embargo, c¡X¡(t) + --- + c,Xy(£) y la función vectorial z(1) = O son ambas soluciones 
de x' = Ax en /; además, coinciden en el punto t¿. Así, estas soluciones deben coincidir en / de 
acuerdo con el teorema de existencia y unicidad (teorema 2); es decir, 


cx (1) E Ree Cr Xn lt) = 40 


para toda t en 1. Pero esto contradice la información dada en el sentido que X;,..., X, son li- 
nealmente independientes en /. Hemos mostrado que W(1/) + 0, y como ty es un punto arbi- 
trario, tenemos que W(t) + O para toda 1 E 1. 

El argumento anterior tiene dos implicaciones importantes que se asemejan a lo ocurri- 
do en el caso escalar. En primer lugar, el wronskiano de soluciones de x' = Ax es idéntica- 
mente nulo o nunca se anula en I (véase también el problema 31). En segundo lugar, un con- 
junto de n soluciones X;,...,X, de Xx” = Ax en l es linealmente independiente en I si y sólo 
si su wronskiano nunca se anula en 1. Con estos hechos a la mano, podemos imitar la demos- 
tración dada para el caso escalar en la sección 6.1 (teorema 2) para obtener el siguiente teo- 
rema de representación para las soluciones de x' = Ax. 


r REPRESENTACIÓN DE SOLUCIONES (CASO HOMOGÉNEO) 


Teorema 3. Sean x;,...., Xx, n soluciones linealmente independientes del sistema 
homogéneo 


(5) x(0=Alóx() 


en el intervalo 7, donde A(t) es una función matricial n X n, continua en /. Entonces 
toda solución de (5) en / se puede expresar en la forma 


(69. x)=ax d+ o +exl0, 


donde c;,...., C, son constantes. 


Un conjunto de soluciones (Xy, . . ., X,) que es linealmente independiente en 7 o, en for- 
ma equivalente, cuyo wronskiano no se anula en /, es un conjunto fundamental de solucio- 
nes para (5) en /. La combinación lineal en (6), escrita con constantes arbitrarias, se conoce 
como una solución general de (5). 

Si consideramos los vectores de un conjunto fundamental de soluciones y formamos las 
columnas de una matriz X(t) de la manera siguiente, 


xo xjal 
O O 


tan) anal) xanl8 


nl 
a 
pain 
La 
= 
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entonces la matriz X(1) es una matriz fundamental para (5). Podemos usarla para expresar 
la solución general (6) como 


donde e = col(c;,..., c,) es un vector constante arbitrario. Como det X = W[x;, ...,xX,]nun- 
ca se anula en /, el teorema 1 de la sección 9.3 implica que X(1) es invertible para cada 1 en /. 


Verificar que el conjunto 


é —e 
¿== le |,| 0 e 
2 e” =1 


en el intervalo (—oo, 00) y hallar una matriz fundamental para (7). Determinar además una 
solución general para (7). 


Al sustituir el primer vector del conjunto S en el lado derecho de (7), tenemos 


0 L 1| e? 20 
Ax=|1 0 1 +l=i2* |=x lp. 
Lot opte 28% 


Por lo tanto, este vector satisface el sistema (7) para toda t. Podemos usar cálculos similares 
para verificar que los otros vectores en S también son soluciones de (7) en (—oo, 00). Para 
mostrar que S es un conjunto fundamental de soluciones, basta observar que el wronskiano 


2 -i 
. Te 0 =: 2 = 
2 a 210 ES je e 
Wi) =Je" 0 | =*1 0 d=-3 
21 E e re e. Te 
€ e e 


nunca se anula. 
Una matriz fundamental X(1) para (7) es justamente la matriz que usamos para calcular 
el wronskiano; es decir, 


(8) Xx) = 
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Ahora podemos expresar una solución general de (7) como 


2r —eT* 
xd) =X(de=c e" |+re| 0 |+0| e* n 
2r e7t m7! 


Es fácil verificar que la matriz fundamental en (8) satisface la ecuación 


Xx (1) = 


0 
l xD ; 
1 


po 1 
0 1 
10 
esto es equivalente a verificar que x' = Ax para cada columna x en S. En general, una matriz 
fundamental para un sistema x' = Ax satisface la ecuación diferencial matricial correspon- 
diente X” = AX. 

Otra consecuencia de la linealidad del operador L definido por L[x] :=x' — Ax es el 


principio de superposición para sistemas lineales, el cual establece que si x, y x, son solu- 
ciones de los sistemas no homogéneos 


Llxl=g. y UuUxl=g),, 


respectivamente, entonces c¡X, + czX, es una solución de 
Lx] = C1É1 + CaBa . 


Usamos el principio de superposición y el teorema de representación para sistemas homogé- 
neos para demostrar el siguiente teorema. 


r REPRESENTACIÓN DE SOLUCIONES (CASO NO HOMOGÉNEO) 


Teorema 4. Sea x, una solución particular del sistema no homogéneo 


(9) x (0) = Alox(e) + £(2) 

en el intervalo / y sea(x¡,... , X,) un conjunto fundamental de soluciones en / para 
el sistema homogéneo correspondiente x(1) = A(+)x(1). Entonces toda solución de 
(9) en / se puede expresar en la forma 

(10) — x(e)=xpl0) + cal) + +0 + coll), 


donde C;,....., C, son constantes. 


La demostración de este teorema es casi idéntica a las demostraciones del teorema 6 de 
la sección 4.7 y el teorema 4 de la sección 6.1. Dejaremos la demostración como ejercicio. 

La combinación lineal de x,, X;, . . . , Xx, en (10) escrita con constantes arbitrarias Cy, ...,C, 
es una solución general de (9). Esta solución general se puede expresar también como x = 
xp + Xc, donde X es una matriz fundamental para el sistema homogéneo y e es un vector 
constante arbitrario. 
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Ahora resumimos los resultados de esta sección aplicados al problema de determinar 
una solución general de un sistema de n ecuaciones diferenciales lineales de primer orden en 
forma normal. 


MÉTODO PARA RESOLVER SISTEMAS NORMALES 


1. Para determinar una solución general del sistema homogéneo n X nx' = Ax: 


(a) Determine un conjunto fundamental de soluciones (Xy, ....., X,) que consta 
de n soluciones linealmente independientes del sistema homogéneo. 
(b) Forme la combinación lineal 


xX=XC0=CX] + ooo +FCxX.. 


donde e = col(c;,...., c,) es cualquier vector constante y X =[x; ...xX,] 
es la matriz fundamental, para obtener una solución general. 


2. Para determinar una solución general del sistema no homogéneo x” = Ax + f: 


(a) Determine una solución particular x, del sistema no homogéneo. 

(b) Forme la suma de la solución particular y la solución general Xe = c¡x, + 
+=» + CyX, del sistema homogéneo correspondiente en la parte 1, 
2 7 E E E O E A 00O O E 


para obtener una solución general del sistema dado. 


Dedicaremos el resto de este capítulo a analizar varios métodos para determinar conjuntos 
fundamental de soluciones para sistemas homogéneos y soluciones particulares para siste- 
mas no homogéneos. 


En los problemas 1 a 4, escriba el sistema dado en la for- En los problemas 3 a 8, escriba la ecuación escalar dada 
ma matricial x” = Ax + f. como un sistema de primer orden en forma normal. Ex- 
prese el sistema en la forma matricial x' = Ax + f. 


1. xl) =3x8) - (+2, 
Ñ 0) 0 ] 5. y"(1) — 3y'(1) — 10v(0) =senf . 
y (0) =—xle) + 2y (0) + el. dew 
2, r(1) = 2r[1) + sent, CO), 7. ds Es 
0' (0) =r[) 0) + 1. dy dy a E 
O 
E yl, a Ematytz, di el 
En los problemas 9 a 12, escriba el sistema dado como 
dy A dy E un conjunto de ecuaciones escalares. 
dt di 
dE aijt de _ pal +4 -. | 2 
O ap AF a Mx. 31- 
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O ppt e sen 1 
1.x=[_y ¿| x*e]) Dx=lel, X= | cost, 
e —sen t 
1.0 1 1 0 
1d.x=|-1 2 S5S|x+e [0|+r 1 —e08 | 
+ 0 0 x= sent 
cos 1 
12. x' = E a : sá E: + ] 23. Verifique que las funciones vectoriales 
=111 2 


e e! X É si 

A A ==, 
] e! y - 3e / 
son soluciones del sistema homogéneo 


En los problemas 13 a 18, determine si las funciones 
vectoriales dadas son linealmente dependientes o lineal- 


mente independientes en el intervalo (00, 00). , 2 -1 
xXx” =Ax= ; 
1 f 3 =2 
1 4 teo e 
SAA ls [El rn 
sen f sen 2/ 2 pl y 3 E A 7 
le le ] : lo al 190 B e (E O 4 |38' 21 l 
1 1 0 es una solución particular del sistema no homogéneo 
1m.erlol. el al, ela x” = Ax + £(1), donde £(t) = col(e*, 1). Determine 
5 -1 0 una solución general de x' = Ax + £(1). 
A 24. Verifique que las funciones vectoriales 
1 i i 
18. |0|, |0|, [0 dal —e* 
l 1 P x=|0]|, Xx) = a 
er 0 
En los problemas 19 a 22, las funciones vectoriales da- =p? 
das son soluciones del sistema x'(t) = Ax(t). Determine su=|=e* 
si forman un conjunto fundamental de soluciones. En ca- ga 
so afirmativo, determine una matriz fundamental para el 
sistema y dé una solución general. son soluciones del sistema homogéneo 
2] 2 | -2 A a 
19.x,=e a x=. 7]. x=Ax=|-2 1 2|x, 
2 2 1 
a Es: a l 
cido de i 9.0 en (=00, 00) y que 
e? el 5+1 
2M.x= 2e*]|, x=|0]|, Ly = 21 
e” e! d+ 2 
e* es una solución particular de x” = Ax + £(1), donde 
x=] -—eX|. f(1) = col(—9t, O, —181). Determine una solución 


2e* general de x” = Ax + £(1). 
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25. 


26. 
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Demuestre que el operador definido por £[x] :=x' — 
Ax, donde A es una función matricial n X n y xes una 
función vectorial diferenciable n X 1, es un operador 
lineal. 

Sea X(1) una matriz fundamental para el sistema 
x' = Ax. Muestre que x(1) = X(1)X! (t9)xp es la 
solución del problema con valores iniciales x' = 
Ax, x(t0) = Xo. 


En los problemas 27 y 28, verifique que X(t) es una ma- 
triz fundamental para el sistema dado y calcule X*(t). 
Use el resultado del problema 26 para hallar la solución 
del problema con valores iniciales dado. 


7. 


28. 


29. 


30. 


0.56 0 =1 
x= 10 1I|x,  x(0)= : 
11.0 l 
tel —3e * 20% 
a MS ga 
ET gai el 


Muestre que 


2 


Eoprl 
21 2|t| 


ll 
o 


en (—oo, 00), pero que las dos funciones vectoriales 


al a, 


son linealmente independientes en (—oo, 00). 


Fórmula de Abel. Six;,...,xX, son cualesquiera 
n soluciones del sistema n X n x'(t) = A(t)x(£), en- 
tonces la fórmula de Abel proporciona una repre- 
sentación para el wronskiano W(t) :=Wx¡,...., 
x,1(1), a saber, 


' 


ta, (s) + Ae + Ann ks)yds a 


w(o) = Weoeso| | 


Lt 


donde a¡¡(5), ... , ayn(s) son los elementos de la dia- 
gonal principal de A(s). Demuestre esta fórmula pa- 


31. 


32. 


33. 


35. 
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ra el caso particular n = 3. [Sugerencia: Siga la idea 
delineada en el problema 36 de los ejercicios 6.1.] 


Use la fórmula de Abel para demostrar que el wrons- 
kiano de n soluciones de x” = Ax en el intervalo / es 
idénticamente nulo en / o nunca se anula en /. 


Demuestre que siempre existe un conjunto funda- 
mental de soluciones para el sistema homogéneo 
x'(1) = A(u)x(1) en un intervalo /, siempre que 
A(t) sea continua en /. [Sugerencia: Use el teorema 
de existencia y unicidad, teorema 2, y haga varias 
elecciones adecuadas para Xo.] 


Demuestre el teorema 3 relativo a la representación 
de soluciones del sistema homogéneo. 


. Demuestre el teorema 4 relativo a la representación 


de soluciones del sistema no homogéneo. 


Para ilustrar la relación entre una ecuación de orden 

superior y el sistema equivalente de primer orden, con- 

sidere la ecuación 

(1D y”()— 6y'(e) + 1y (1) — 6y()=0 . 

(a) Muestre que fe”, e”, e*) es un conjunto funda- 
mental de soluciones para (11). 

(b) Use la definición de la sección 6.1 para calcular 
el wronskiano de (e”, e”, e”), 


(c) Haga x¡ = y X2 = y”, X3 = y” y muestre que la 
ecuación (11) es equivalente al sistema de pri- 
mer orden 
(12) x'=Ax, 
donde 

0 1 0 
A=|0 0 1 
6 —11 6 
(d) La sustitución utilizada en la parte (c) sugiere 
que 
e! pat e* 
sde] [2% | | 30% 
el | |4e* | | 96% 


es un conjunto fundamental de soluciones para 
el sistema (12). Verifique esta afirmación. 
Calcule el wronskiano de S. ¿Cuál es su relación 
con el wronskiano calculado en la parte (b)? 


(e) 
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WITT siIsTeEMAS LINEALES HOMOGÉNEOS 
CON COEFICIENTES CONSTANTES 


En esta sección analizamos un procedimiento para obtener una solución general del sistema 
homogéneo 


Do x()=Axít). 


donde Á es una matriz constante (real) n X n. La solución general que estamos buscando es- 
tará definida para toda £, pues los elementos de A no son más que funciones constantes, que 
son continuas en (—oo, 00) (recuerde el teorema 2 de la página 525). En la sección 9.4 mos- 
tramos que podemos construir una solución general de (1) a partir de un conjunto fundamen- 
tal de soluciones que consta de n soluciones linealmente independientes de (1). Nuestro ob- 
jetivo es hallar tales n soluciones vectoriales. 

En el capítulo 4 logramos resolver ecuaciones lineales homogéneas con coeficientes 
constantes estimando que la ecuación tendría una solución de la forma e”. Como cualquier 
ecuación lineal escalar se puede expresar como un sistema, es razonable esperar que el siste- 
ma (1) tenga soluciones de la forma 


x(1) =eu, 
donde r es una constante y u es un vector constante, los cuales debemos determinar. Al susti- 
tuir e''u en vez de x(1) en (1) tenemos 


ren = AéeTu =e"Au. 


Cancelamos el factor e” y reagrupamos términos para obtener 
(2) (A —rDu=0, 


donde rl denota la matriz diagonal con r a lo largo de su diagonal principal. 

El cálculo anterior muestra que x(+) = e”u es una solución de (1) si y sólo si r y u satis- 
facen la ecuación (2). Como el caso trivial, u = 0, no nos sirve para hallar soluciones lineal- 
mente independientes de (1), necesitamos que u % 0. Tales vectores tienen un nombre espe- 
cial, como sigue. 


VALORES Y VECTORES PROPIOS 


Definición 3. Sea A = [a;¡] una matriz constante n X n. Los valores propios de A 
son aquellos números (reales o complejos) r para los que (A — rDu = 0 tiene al 
menos una solución no trivial u.* Las soluciones no triviales correspondientes u son 
los vectores propios de A asociados a r. 


Como se establece en el teorema 1 de la sección 9.3, un sistema lineal homogéneo de n 
ecuaciones algebraicas en n incógnitas tiene una solución no trivial si y sólo si el determi- 
nante de sus coeficientes se anula. Por lo tanto, una condición necesaria y suficiente para que 
(2) tenga una solución no trivial es que 


(3) |A —rI] =0. 


Tu puede tener entradas con números complejos. 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Al desarrollar el determinante de A — rl en términos de sus cofactores, veremos que es 
un polinomio de grado n en r; es decir, 


(4) | A —rI| =p(r). 


Por lo tanto, determinar los valores propios de una matriz A es equivalente a determinar los 
ceros del polinomio p(r). La ecuación (3) se llama la ecuación característica de A, y p(r) 
en (4) es el polinomio característico de A. La ecuación característica para sistemas juega 
un papel similar al jugado por la ecuación auxiliar para ecuaciones escalares. 

Existen muchos paquetes de software comercial que sirven para calcular los valores y 
vectores propios de una matriz dada. Cuatro de ellos son DERIVE de Soft Warehouse, Inc.; 
MATLAB de The MathWorks, Inc.; MATHEMATICA de Wolfram Reasearch; y MAPLE, 
de la Universidad de Waterloo. Aunque animamos al lector a usar estos paquetes, los ejem- 
plos y los ejercicios de este texto pueden resolverse fácilmente sin ellos. Los ejercicios para 
los que sería recomendable un paquete están indicados con el icono 


Er > 


Determinar los valores y vectores propios de la matriz 


RS El 


La ecuación característica para A es 


lA — | = 


e —=3 = (2-No2-N+3=r?-1=0. 


1 =2=r 


Por lo tanto, los valores propios de A son r¡ = 1, r, = —1. Para determinar los vectores pro- 
pios correspondientes a r, = 1, debemos resolver (A — r,¡D)u = 0. Al sustituir A y r, tenemos 


A 


Observe que esta ecuación matricial es equivalente a la ecuación escalar u, — 3u, = 0. Por 
lo tanto, las soluciones de (5) se obtienen asignando un valor arbitrario a u,, digamos, u, = 
s, y haciendo u, = 3u, = 3s. En consecuencia, los vectores propios asociados a r, = 1 se 
pueden expresar como 


Para r, = —1, la ecuación (A — r,Du = (0 se convierte en 


cl 


Al resolverla, obtenemos que u; = s y u, = s, con s arbitrario. Por lo tanto, los vectores pro- 
pios asociados a r = —1 son 


(7) ws! n 
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Observemos que en el ejemplo anterior, la colección (6) de todos los vectores propios 
asociados ar, = 1 forman un subespacio de dimensión 1 al agregarle el vector cero. Lo mis- 
mo es cierto para r, = —1. Estos subespacios se llaman subespacios propios. 


EJEMPLO 2 Hallar los valores y vectores propios de la matriz 


L 2 —1 
A:=|!I 0 1 
4 -4 


SOLUCIÓN La ecuación característica de A es 


l=r 2 1 
A-rn= 1 —r 1 =0, 
4 =4 5-7 


que se simplifica como (r — 1)(r — 2)(r — 3) = 0. Por lo tanto, los valores propios de A 
son r¡ = 1,r, = 2 y r3 = 3. Para hallar los vectores propios asociados a r, = 1, hacemos 
r=1en(A — rB]u =0 y obtenemos 


o 2 -1|lu 0 
(8) 1-1  1llil=]|o0 
4-4 4llu 0 


Podemos usar operaciones elementales por renglón (eliminación gaussiana) para ver que 
(8) es equivalente a las dos ecuaciones 
4y +40, 
249 — a = 0. 
Así, podemos obtener las soluciones de (8) asignando un valor arbitrario a u,, digamos u) = S, 


despejando uz en 2u, — uz = 0 para obtener uz = 2s, y luego despejando u, en u; — u), + 
uz = 0 para obtener u, = —s. Por lo tanto, los vectores propios asociados ar, = 1 son 


(9) uy=s 


Para r, = 2, resolvemos 


de manera similar (véase la sección 9.2) para obtener los vectores propios 


-2 
(16 lo) =s 1 
4 
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Por último, para rz = 3 resolvemos 


2. 2 -1||4 0 
l -—3 Ilimj=]|0 
4 -á 210 0 


y obtenemos los vectores propios 


— 
al 


(1D  u=s 


Regresemos al problema de determinar una solución general de un sistema homogéneo 
de ecuaciones diferenciales. Ya hemos mostrado que eu es una solución de (1) si r es un va- 
lor propio y u un vector propio correspondiente. La cuestión es: ¿podemos obtener n solu- 
ciones linealmente independientes del sistema homogéneo hallando todos los valores y vec- 
tores propios de A? 


n VECTORES PROPIOS LINEALMENTE INDEPENDIENTES 


Teorema 5. Suponga que la matriz constante n X n A tiene n vectores propios 


linealmente independientes u;, u», . . ., u,. Sea 7, el valor propio correspondiente 
au; Entonces 
(12) lenta, Uy, e, 


es un conjunto fundamental de soluciones en (—00, 00) para el sistema homogéneo 
x' = Ax. En consecuencia, una solución general de x” = Ax es 


(1d. (0 =cje"a + oe a + 0 +c "0, 


donde c;,..., Cc, son constantes arbitrarias. 


Demostración. Como hemos visto, las funciones vectoriales enumeradas en (12) son 
soluciones del sistema homogéneo. Además, su wronskiano es 


W(0) = der] em, ... em, ] = 04 det[m;,...,u,,] 
Como hemos supuesto que los vectores propios son linealmente independientes, el teorema 
1 de la sección 9.3 implica que det[u;, .. ., u,] no se anula. Por lo tanto, el wronskiano W(+t) 


nunca se anula. Esto muestra que (12) es un conjunto fundamental de soluciones, y en conse- 
cuencia, una solución general está dada por (13). Mm 


En el siguiente ejemplo damos una aplicación del teorema 5. 


'Los valores propios r;,..., ", pueden ser reales o complejos y no tienen que ser distintos. En esta sección analiza- 
mos los casos de valores propios reales. Consideraremos los valores propios complejos en la sección 9.6. 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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Determinar una solución general de 


(149 — x() =Axíf), donde A= h al 


En el ejemplo 1 mostramos que la matriz A tiene valores propios r; =1 y r, = —1. Si 


hacemos, digamos, s = 1 en las ecuaciones (6) y (7), obtenemos los vectores propios co- 
rrespondientes 


Como u; y u) son linealmente independientes, el teorema 3 implica que una solución general 


de (14) es 
3 pl 
dl + tae i HE n 


Si sumamos los vectores del lado derecho de la ecuación (15) y luego escribimos las ex- 
presiones para los componentes de x(1) = col(x,(1), x2(t)), obtenemos 


(15) xl) =cje' 


xi(1) =3c1e  +ce", 


(1) =ce +0". 
Ésta es la forma ya familiar para una solución general de un sistema, según vimos en la sec- 
ción 5.3. 

El ejemplo 3 ilustra muy bien el papel geométrico que juegan los vectores propios u; y 
u»,. Si el vector inicial x(0) es un múltiplo escalar de u, (es decir, x(0) = c,u;), entonces la 
solución vectorial del sistema, x(1) = c¡e'u,, siempre tendrá la misma dirección o la dirección 
opuesta a u;. Es decir, estará a lo largo de la línea recta determinada por u; (véase la figura 


Figura 9.1 Trayectorias de las soluciones del ejemplo 3 
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9.1). Además, cuando 1 crece, la trayectoria de esta solución tiende a infinito, pues el valor 
correspondiente r, = 1 es positivo (note el término e”). Algo similar ocurre si el vector ini- 
cial es un múltiplo escalar de u,, excepto que como r, = —1 es negativo, la trayectoria x(1) = 
c,e 'u, tenderá al origen al crecer £ (debido al término e”). Para un vector inicial que 
implique a u, y u,, como x(0) = 5(u + u»), la trayectoria resultante es la mezcla de los 
movimientos anteriores, donde la contribución debida al mayor de los valores propios, r, = 
1, domina cuando f crece; véase la figura 9.1. 

Las trayectorias rectas en el plano x,x, (el plano fase) apuntan entonces a lo largo de las 
direcciones de los vectores propios de la matriz A. (Véase la figura 5.6 de la sección 5.2, por 
ejemplo.) 

Una útil propiedad de los vectores propios en relación con su independencia lineal viene 
dada por el siguiente teorema. 


INDEPENDENCIA LINEAL DE VECTORES PROPIOS 


Teorema 6. Sir;,...,r son valores propios distintos para la matriz A y u; es un 


vector propio asociado a r;, entonces u;, ..., u,, son linealmente independientes. 


Demostración. Consideremos primero el caso m = 2. Supongamos, por el contrario, 
que u, y u) son linealmente dependientes, de modo que 


(16) U; = Cu) 


para cierta constante c. Multiplicamos ambos lados de (16) por A y usamos el hecho de que 
u, y u) son vectores propios con valores propios correspondientes r;, y r, para obtener 


(17 ¡Uy = CU). 
A continuación multiplicamos (16) por r, y restamos de (17) para obtener 
Cr, EN ro), = 0 Ñ 
Como u; no es el vector cero, debemos tener r, = r,. ¡Pero esto viola la hipótesis de que los 
valores propios son distintos! Por lo tanto, u, y u, son linealmente independientes. 
Los casos m > 2 se siguen por inducción. Los detalles de la demostración se dejan co- 


mo ejercicio. MM 


Al combinar los teoremas 5 y 6 tenemos el siguiente corolario. 


n VALORES PROPIOS DISTINTOS 


Corolario 1. Si la matriz constante A n X n tiene n valores propios distintos 
Fi»... , Tp, y U/€s UN vector propio asociado a r;, entonces 


lea... eu) 


es un conjunto fundamental de soluciones para el sistema homogéneo x' = Ax. 
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EJEMPLO 4 Resolver el problema con valores iniciales 


1 Bel =l 
(1S  x“d=Jf1 0 1x0,  x(0)= 
4 —4 0 


SOLUCIÓN En el ejemplo 2 mostramos que la matriz de coeficientes 3 X 3 A tiene tres valores propios 
distintos r, = 1, r, = 2 y r3 = 3. Si hacemos s = 1 en las ecuaciones (9), (10) y (11) obtene- 
mos los vectores propios correspondientes 


=/] =2 1 
u = 1 , us = 1 4 uy = |, 
2 4 4 


cuya independencia lineal queda garantizada por el teorema 6. Por lo tanto, una solución ge- 
neral de (18) es 


E 2 | 
(19) xXx) = cel 1l+ ee” Ll+ae* 1 
Ñ 2 3 
2 4 
—pe!l — Ip a pp A € 
= e' ¿A e” Ca 
le de dele 


=1 -2 -1||c; =] 
x(0) = 1 l IT 
2 4 Alles 0 
y vemos que c, = 0, c, = 1 y c3 1. Al insertar estos valores en (19) obtenemos la solu- 


ción deseada. MM 


Hay una clase particular de matrices n X n que siempre tienen valores propios reales y 
siempre tienen n vectores propios linealmente independientes: las matrices reales simétricas. 


MATRICES REALES SIMÉTRICAS 


Definición 4. Una matriz real simétrica A es una matriz con entradas reales que 
satisface AT = A. 


Recuerde que la transpuesta se obtiene intercambiando los renglones por las columnas, 
lo que es equivalente a “voltear” la matriz con respecto de su diagonal principal. En conse- 
cuencia, A? = A si y sólo si A es simétrica con respecto de su diagonal principal. 


540 Capítulo 9 Métodos matriciales para sistemas lineales 


Si A es una matriz real simétrica n X n, se sabe que siempre existen n vectores propios 
linealmente independientes. Así, podemos aplicar el teorema 5 y una solución general de 
x' = Ax está dada por (13). 


EJEMPLO 5 Hallar una solución general de 


Il —2 2 
(20) — x'(1)=Axí2), donde A=|-2 1 2 
2 2 1 


SOLUCIÓN —Aes simétrica, de modo que sabemos que A tiene tres vectores propios linealmente indepen- 
dientes. Para hallarlos, calculamos primero la ecuación característica para A: 


l=r -2 2 
A<rH=|-2 1-="r. 2 3=-(r1-3HMr+3)=0. 
2 2 l=+F 


Así, los valores propios de A sonr¡; =r,=3yr3= —3. 

Observe que el valor propio r = 3 tiene multiplicidad 2 como raíz de la ecuación carac- 
terística. Por lo tanto, debemos hallar dos vectores propios linealmente independientes aso- 
ciados con r = 3. Al sustituir r = 3 en (A — rDu = 0 tenemos 


2-2 2l[um 0 
2-2 2llw|=]|0 
2. 2 -2||m 0 


Este sistema es equivalente a la ecuación —u, —u, + uz = 0, de modo que podemos obtener 
sus soluciones asignando un valor arbitrario a u>, digamos uz = v y un valor arbitrario a uz, 
digamos uz = s. Despejamos u, para obtener u, = uz — u, = s — vu. Por lo tanto, los vecto- 
res propios asociados con r, = r, = 3 se pueden expresar como 


su 1 —1 
u= v =3|0| + 1 
$ 1 


Primero hacemos s = 1, v = 0 y luego s = 0, v = 1 para obtener los dos vectores propios li- 
nealmente independientes 


1 -1 
QN u =- 0 3 u- 
1 0 
Para r3 = —3, resolvemos 
ad =2 2 4 0 
(A + 3D)u = | —2 4 2[|W|=|0 
2 2 4] 0 


Véase Linear Algebra and lts Applications, 2a. edición, por David C. Lay (Addison-Wesley, Reading, Mass., 1997). 
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para obtener los vectores propios col(—s, —s, s). Al hacer s = 1 obtenemos 


-1 
uy - —| 
l 


Como los vectores propios u;, u> y uz son linealmente independientes, una solución general 
de (20) es 


1 —=1 =1 
x(0=«e "10 |+a Il+aoe*l|-11.u 
1 2 3 
1 0 1 


Si una matriz A no es simétrica, es posible que A tenga un valor propio repetido pero 
que no tenga dos vectores propios correspondientes linealmente independientes. En particu- 
lar, la matriz 


Ll 
Q2) Ae a. 


tiene el valor propio repetido r, = r, = —1, pero el problema 35 muestra que todos los vec- 
tores propios asociados con r = —1 son de la forma u = s col(1, 2). En consecuencia, no 
existen dos vectores propios linealmente independientes. 

En los problemas 35-40 se ilustra un procedimiento para hallar una solución general en 
tal caso, pero la teoría subyacente se difiere a la sección 9.8, donde analizaremos la exponen- 
cial de una matriz. 


En los problemas 1 a 8 determine los valores y vectores En los problemas 9 y 10, algunos de los valores propios 
propios de la matriz dada. de la matriz dada son complejos. Determine todos los va- 


0.0 
o 2 
20] 
0.0 
3 1 
2 4 


lores y vectores propios. 


2. S 4 Y Si Qi 

E 9. | : 3 10. [0 1 1 
o —1 ] 
4 1 5 
E En los problemas 11 a 16, determine una solución gene- 
ral del sistema x' (t) = Ax(t) para la matriz dada A. 

0 1 1 a d 

6 |1 0 1|. e 4 213 
110 11. A = Laa E ma a 
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0 1 0 2 1 l —]1 
A= 1 2 1 _+0 —-1 0 1 
0 4 1 23, A 0 0 3 1 
0 0 0 7 
1.2 3 7056 
A=]|0 1 0 16. A = 0.5.0 4 —1 0 0 
2.12 6 0 2 0 0 0 0 
24. A = 0 0 2-3 
17. Considere el sistema x'(1) = Ax(1), f = 0, con 0 0 Il —2 
1 48 25. Use técnicas del álgebra de matrices para hallar una 


18. 


(a) Muestre que la matriz A tiene valores propios 
r¡ =2 y r, = —2 con vectores propios correspon- 
dientes u, = col (V3, 1) y U) = col(1, 13). 

(b) Bosqueje la trayectoria de la solución con vector 
inicial x(0) = —u;. 

(c) Bosqueje la trayectoria de la solución con vector 
inicial x(0) = u». 

(d) Bosqueje la trayectoria de la solución con vector 
inicial x(0) = u), — U;. 


Considere el sistema x'(1) = Ax(£), 1 = 0, con 


a= [2 _).. 


(a) Muestre que la matriz A tiene valores propios 
r¡ = —1 yr, = -3 con vectores propios corres- 
pondientes u, = col(1, 1) y uz = col(1, —1). 

(b) Bosqueje la trayectoria de la solución con vector 
inicial x(0) =u;. 

(c) Bosqueje la trayectoria de la solución con vector 
inicial x(0) = —u»z. 

(d) Bosqueje la trayectoria de la solución con vector 
inicial x(0) = u, — u. 


En los problemas 19 a 24, determine una matriz funda- 
mental para el sistema X'(t) = Ax(t), para la matriz 
dada A. 


19. 


21. 


o l-1 1 1.54 

e mas 
0. 1.0 30 1-1 

A=|0 0 1|. 2.A=|t 3 -1 
8 -14 7 3. 3-1 


26. 


álg 


solución general del sistema 


X=x+2%-2, 
A 


e 
Zi =4x — dy+ 57. 


Use técnicas del álgebra de matrices para hallar una 
solución general del sistema 


x'=3x—dy, 


y' = dx — Ty. 


= En los problemas 27 a 30, use un paquete de software de 


ebra lineal, como DERIVE, MATLAB, MAPLE o 


MATHEMATICA para calcular los valores y vectores 
propios pedidos y luego dar una matriz fundamental pa- 
ra el sistema X'(t) = Ax(t) para la matriz dada A. 


0 11 0 
27A=|0 0-13 
09 11 —69 
11 
2B8.A=|-1 1 0 
313 
0. 1.0.0 
Jo 0. 1 0 
Sal a a 1 
2-6 3 3 
0D. 1. 0.0 
1-1 0.0 
sl 
0. 0-2 4 
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En los problemas 31 a 34, resuelva el problema con valo- 
res iniciales dado. 


ma_|6 -3 10 
32. x (1) = E JE (0) = 0 
I— 2 
Ba lp= 1-2 1 -2|x([8), 
2-2 1 
=2 
x(0) = | -3 
2 
O 1 1 =1 
Hxlid=|1 0 11xip,  x(0=| 4 
1.1.0 0 
35. (a) Muestre que la matriz 
bl 
4 -—3 
tiene el valor propio repetido r = —1 y que to- 
dos los vectores propios son de la forma u = s 


col(1, 2). 

(b) Use el resultado de la parte (a) para obtener una 
solución no trivial x, (1) del sistema x” = Ax. 

(c) Para obtener una segunda solución linealmente 
independiente de x' = Ax, intente con x>(1) = 
te 'u, +e 'u,. [Sugerencia: Sustituya x, en el 
sistema x' = Ax y deduzca las relaciones 
(A+ Du =0, (A + Duo =u, . 
Como u;, debe ser un vector propio, haga u, = 
col(1, 2) y halle u,.] 

(d) ¿A qué es igual (A + Du)? (En la sección 9.8, 
u, se identificará como un vector propio genera- 
lizado.) 


36. Use el método analizado en el problema 35 para ha- 
llar una solución general del sistema 


Sistemas lineales homogéneos con coeficientes constantes 
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37. (a) Muestre que la matriz 


2 1.6 

A=|0 2 5 

Dd 2 
tiene el valor propio repetido r = 2 con multipli- 
cidad 3 y que todos los vectores propios de A 
son de la forma u = s col(1, O, 0). 

(b) Use el resultado de la parte (a) para obtener una 
solución del sistema x' = Ax de la forma x, (1) = 
eu. 

(c) Para obtener una segunda solución linealmente 
independiente de x' = Ax, intente con x2(1) = 
teu, + teu). [Sugerencia: Muestre que u; y 
u) deben satisfacer 


(A-2Mu,=0, —(A-— 2Du,= 0. 


(d) Para obtener una tercera solución linealmente in- 
dependiente de x' = Ax, intente con 
2 
xa (1) = Za + 101, + em . 


2 
[Sugerencia: Muestre que u;, u, y uz deben sa- 
tisfacer 
(A —2Du;=0, (A —2Du,=4, 


(A — 2D)u, = u».] 


(e) Muestre que (A — 2D)%u, = (A — 2D)%uz =0. 
38. Use el método analizado en el problema 37 para ha- 


llar una solución general del sistema 


3 -—2 1 
xíD=' 2 -1 1 | x(0. 
—4 4 1 


39. (a) Muestre que la matriz 


2 1 1 
A= 1 2 l 
=2 =2 +l 


tiene el valor propio repetido r = 1 con multi- 
plicidad 3 y que todos los vectores propios de 
A son de la forma u=s col(—1, 1, 0) +u 
col(—1, 0, 1). 

(b) Use el resultado de la parte (a) para obtener dos 
soluciones linealmente independientes del siste- 
ma x' = Ax de la forma 


x, (1) = eu; y x(1) = eu. 
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(c) Para obtener una tercera solución linealmente 
independiente de x' = Ax, intente con x3(1) = 
te'uz + eu, [Sugerencia: Muestre que uz y Uy 
deben satisfacer 


(A Du =0, (A — Duy = uy. 


Elija uz, un vector propio de A, de modo que 
pueda determinar u4.] 
(d) ¿A qué es igual (A — D*u,? 
40. Use el método analizado en el problema 39 para ha- 
llar una solución general del sistema 


3-2 
x(9=|0 7 -4|x(0. 
0D 9 -5 


41. Use la sustitución x¡ = y, x, = y” para convertir la 
ecuación lineal ay” + by' + cy = 0, donde a, b y c 
son constantes, en un sistema normal. Muestre que 
la ecuación característica de este sistema es igual a la 
ecuación auxiliar para la ecuación original. 


42. Muestre que el sistema de Cauchy-Euler 


alo =AxíO) , 


donde A es una matriz constante, tiene soluciones no 
triviales de la forma x(1) = f'u si y sólo si r es un valor 
propio de A y u es un vector propio correspondiente. 


En los problemas 43 y 44, use el resultado del problema 
42 para hallar una solución general del sistema dado. 


43. 1x (1) = Ñ a x(0), t>0. 


a 7, o. 


45. Mezcla entre tanques interconectados. Dos tan- 
ques, cada uno con 50 litros de líquido, están conec- 
tados entre sí mediante tubos, de modo que el líquido 
pasa del tanque A al tanque B a razón de 4 litros/mi- 
nuto, y del tanque B al tanque A a 1 litro/minuto 
(véase la figura 9.2). El líquido dentro de cada tanque 
se mantiene bien revuelto. Por otro lado, entra agua 
pura al tanque A a razón de 3 litros/minuto, y la solu- 
ción sale del tanque B a 3 litros/minuto. Si en un 
principio el tanque A contiene 25 kg de sal y el tan- 
que B no contiene sal (sólo agua), determine la masa 
de sal en cada tanque en el instante £ = O. Grafique 
en el mismo plano las dos cantidades x,(1) y x»(1), 
donde x,(1) es la masa de sal en el tanque A y x2(1) es 
la masa de sal en el tanque B. 
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. A B 
3 L/min 4 L/min 
——> 
x,() AA x2(0) 
Agua pura 


son [  ] soL 


x1(0)=25 kg — x,(0)=0kg 
1 L/min 


3 L/min 


— 


Figura 9.2 Problema de mezcla para tanques 
interconectados 


46. Mezcla con drenado común. Dos tanques, cada 
uno con 1 litro de líquido, están conectados median- 
te un tubo a través del cual fluye líquido del tanque 
A al tanque B a razón de 3 — e litros/minuto (0 < a 
< 3). El líquido dentro de cada tanque se mantiene 
bien revuelto. Al tanque A entra agua pura a razón de 
3 litros/minuto. La solución sale del tanque A a q li- 
tros/minuto y del tanque B a 3 — a litros/minuto. Si 
en un principio el tanque B no tiene sal (sólo agua) y 
el tanque A contiene 1 kg de sal, determine la masa de 
sal en cada tanque en el instante £ = 0. ¿Cómo depen- 
de la masa de sal en el tanque A de la elección de a? 
¿Cuál es la masa máxima de sal en el tanque B? Véase 
la figura 9.3. 


. A (GB3-a) B 
3 L/min L/min 
—— e e 
xi(0) x2(1) 
Agua pura 
6 111e 


x,(0)=1 kg x,(0) =0 kg 
— E 


' 


3 L/min 


OQ L/min (3 — a) L/min 


Figura 9.3 Problema de mezcla con un drenado común 0 < a: < 3 


= 47. Para determinar una solución general del sistema 


proceda como sigue: 

(a) Use un procedimiento numérico para determi- 
nar raíces con el fin de aproximar los valores pro- 
pios. 

(b) Si r es un valor propio, sea u = col(u;, 4), uz) un 
vector propio asociado a r. Para determinar u, su- 


ponga que u¡ = 1. (Si no es u, puede elegir a 4, O 
uz como 1. ¿Por qué?) Ahora resuelva el sistema 


1 0 
(A="Dliw|=|0 
143 0 


en términos de u, y uz. Use este procedimiento 
para hallar aproximaciones de tres vectores pro- 
pios linealmente independientes para A. 

Use estas aproximaciones para dar una solución 
general del sistema. 


(c) 


48. Para concluir la demostración del teorema 6, supon- 


49 


ga como hipótesis de inducción que u;,.. 
son linealmente independientes. 


.,4,2=<k, 


(a) Muestre que si 


cu, + + CUR Ci A 0, 


entonces 


ELÁEL — g) + t  elr— r J0¿=0 


(b) Use el resultado de la parte (a) y la hipótesis de 
inducción para concluir que u;,..., uz,, son li- 
nealmente independientes. El teorema se sigue 
por inducción. 

Estabilidad. Un sistema homogéneo x' = Ax con 
coeficientes constantes es estable si tiene una matriz 
fundamental cuyas entradas permanecen acotadas 
cuando £ > +00. (El lema 1 de la sección 9.8 impli- 
ca que si una matriz fundamental del sistema tiene 
esta propiedad, entonces todas las matrices funda- 
mentales para el sistema la tienen.) En caso contra- 
rio, el sistema es inestable. Un sistema estable es 
asintóticamente estable si todas las soluciones tien- 
den a la solución nula cuando £ => +oo. 
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50 


Valores propios complejos 545 


(a) Muestre que si A tiene todos sus valores propios 
reales y distintos, entonces x'(1) = Ax(1) es esta- 
ble si y sólo si todos los valores propios son no po- 
sitivos. 

(b) Muestre que A tiene todos sus valores propios 

reales y distintos, entonces x'(1) = Ax(1) es asin- 

tóticamente estable si y sólo si todos los valores 
propios son negativos. 

Argumente por qué en las partes (a) y (b) pode- 

mos reemplazar “tiene todos sus valores propios 

reales y distintos” por “es simétrica” y que las 
afirmaciones siguen siendo válidas. 


(c) 


En una charola de hielo, el nivel de agua en cual- 
quier cubo de hielo cambiará a una razón proporcio- 
nal a la diferencia entre el nivel de agua de ese cubo 
y el nivel en los cubos adyacentes. 


(a) Justifique que un modelo razonable con una 

ecuación diferencial para los niveles de agua x, y, z 

en la charola simplificada con tres cubos que apa- 

rece en la figura 9.4 está dado por 

X=Y=x, YN =x+2-2y, 2=y-2Z. 

(b) Use vectores propios para resolver este sistema 
con las condiciones iniciales x(0) = 3, y(0) = 
z(0) =0. 


El zio 


Figura 9.4 Charola de hielo 


MTOT6' VALORES PROPIOS COMPLEJOS 


En la sección anterior mostramos que el sistema homogéneo 


M0. x(0)=A(Dx(0, 


donde A es una matriz constante n X n, tiene una solución de la forma x(+) = e”u si y sólo 
si r es un valor propio de A y u es un vector propio correspondiente. En esta sección mostra- 
remos cómo obtener dos soluciones vectoriales reales del sistema (1) cuando A es real y tie- 
ne una pareja? de valores propios complejos conjugados a + ¿B y a: — if. 


Recuerde que las raíces complejas de una ecuación polinomial con coeficientes reales deben aparecer por pares de 


complejos conjugados. 
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Suponga que r, = a + if (a y f reales) es un valor propio de A con vector propio co- 
rrespondiente z = a + ¿b, donde a y b son vectores reales constantes. Primero observamos 
que el conjugado complejo de z := a — ¡b es un vector propio asociado al valor propio r, = 
a = ¡B. Para ver esto, observe que al calcular el conjugado de (A — r,I)z = 0 tenemos (A — 
r¡Dz = 0, pues el conjugado del producto es el producto de los conjugados y A e I tienen 
entradas reales (A =A,I= TI). Como r) - F¡, vemos que z es un vector propio asociado a r». 
Por lo tanto, dos soluciones vectoriales complejas linealmente independientes de (1) son 


"tg = ¿(++ iBl(a ape ib) , 
miz = ¿iBMa — ip). 


Como en la sección 4.6, cuando trabajamos con raíces complejas de la ecuación auxi- 
liar, usemos una de estas soluciones complejas y la fórmula de Euler para obtener dos solu- 
ciones vectoriales reales. Con la ayuda de la fórmula de Euler, escribimos w;(1) como 


w,(1) = e“(cos Br + ¿sen Brila + ib) 
e*l (cos fra — sen Brb) + ilsen Bra + cos Brb)) . 


Así, expresamos a w¡(1) en la forma w,(1) = x,(1) + ix2(£), donde x,(£) y x>(£) son las dos 
funciones vectoriales reales 

(4) Xx (0 :=e*cos Bra — e*sen Bib , 

(5) xo (1) :=e*sen Bra + ecos Brb . 


Como w;(1) es una solución de (1), entonces 


w¡(1) =Aw (0, 
xy Ti Ax + /Ax) . 


Al igualar las partes real e imaginaria tenemos 
xi() = Axl) y xo) =AxlD) . 


Por lo tanto, x, (1) y x2(£) son soluciones vectoriales reales de (1) asociadas a los valores pro- 
pios complejos conjugados a + ¿f. Como a y b no son ambos nulos, se puede mostrar que 
x,(£) y x(£) son funciones vectoriales linealmente independientes en (—oo, 00) (véase el 
problema 15). 

Resumamos nuestros hallazgos. 


VALORES PROPIOS COMPLEJOS 


Si la matriz real A tiene valores propios complejos conjugados « + ¡8 con vectores 
propios correspondientes a + ¡b, entonces dos soluciones vectoriales reales lineal- 
mente independientes de x'(1) = Ax(1) son 


(6) ecos Bra — eMsen Bb, 
7) e"sen Bra + ecos Brb . 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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Hallar una solución general de 
va 1 2 
(8) XxX (o) _ E de) x(1) 


La ecuación característica de A es 


=1 = + 2 


= p? = 
1 E ro +dr+5=0, 


lA 531] = | 


Por lo tanto, A tiene valores propios r = —2 2 li, 


Para determinar una solución general, sólo debemos hallar un vector propio asociado al 
valor propio r = —2 + i. Al sustituir r = —2 + ¿en (A — rI)z = 0 tenemos 


Las soluciones se pueden expresar como z, = 2s y z2 = (—1 + 1)s, con s arbitrario. Por lo 
tanto, los vectores propios asociados ar = —2 + ¿sonz = s col(2, —1 + ¿). Al hacer s = 1 
tenemos el vector propio 

0 

Li 


2 22 
=1+ il. |-1 


Hemos visto que a 2,B=1yz=a+w+ibcona = col(2, —1) y b = col(0, 1), de 
modo que una solución general de (8) es 


z= + i 


x(0) = 014€ “cost a — e sent B 


+0 se “sent E +e cost El 


o 2e Uegos 1 da 2e son e 
11 —e “cos 1 + sent) “le lcosr—sens |” 


Los valores propios complejos aparecen al modelar sistemas masa-resorte acoplados. 
Por ejemplo, el movimiento del sistema masa-resorte que se ilustra en la figura 9.5 de la pá- 
gina 548 se describe mediante el sistema de segundo orden 


(9) mx = kx + kolxo 11), 
—kolxz — x1) — Kato, 


maxo 


donde x; y x, representan los desplazamientos de las masas m, y m, a la derecha de sus posi- 
ciones de equilibrio y k;, k>, kz son las constantes de resorte de los tres resortes (véase el aná- 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Figura 9.5 Sistema acoplado masa-resorte con extremos fijos 


lisis en la sección 5.4). Si introducimos las nuevas variables y; := X1, Y? := X'1, )3 "= Ma, 
Ya '= xo, entonces podemos escribir el sistema en la forma normal 


0 1 0 0 
a yW=ago=| Wan 0 lO 
ka [mo 0 — (dea + ka)/m> 0 


Para tal sistema, se puede ver que A sólo tiene valores propios imaginarios y que aparecen 
por parejas conjugadas: +18,, +1f>. Por lo tanto, cualquier solución constará de sumas de 
funciones seno y coseno. Las frecuencias de estas funciones 


1=E y p=h 


son las frecuencias normales o naturales del sistema (8, y 8, son las frecuencias angula- 
res del sistema). 

En ciertas aplicaciones a la ingeniería, la única información que se requiere acerca de un 
producto particular es conocer sus frecuencias normales; uno debe garantizar que éstas que- 
den lejos de las frecuencias que aparecen de manera natural en el ambiente de operación del 
producto (de modo que no aparezcan resonancias). 


Determinar las frecuencias normales para el sistema acoplado masa-resorte descrito por el sis- 
tema (10) cuando m, =m, = 1 kg, k, = 1 N/m, k, = 2 N/m y k3 = 3 N/m. 


Para hallar los valores propios de A, debemos resolver la ecuación característica 


=" 1 o 0 
on ae =3 e El 0 4 2 en 
¡A —= 11 = Ob <* 1 r+8r+11=0. 
2.0053 —F 
De la fórmula cuadrática tenemos que 1? = — 4 + V5, de modo que los cuatro valores pro- 


pios de A son + ¡VW 4 — WS y IIiV4+ V5. Por lo tanto, las dos frecuencias normales 


para este sistema son 


V4—-v5 Va - V5 
A = 0.211 y NE = 0.397 ciclos/segundo. Ml 
TT TT 


ÉS 
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En los problemas 1 a 4, determine una solución general 


del sistema X'(t) = Ax(t) para la matriz dada A. 


la -, leas 
So de ram [2 05] 
1 Z —=1 
3IA=|0 1 
oO —1 
5. =$ -—53 
4 A=i|i-]l á 2 
3 25 3 


En los problemas 3 a 8, determine una matriz fundamental 


para el sistema X' (t) = Ax(t) para la matriz dada A. 


e + 


0 1 0.0 
0 0.0 
sa o 1 
DO -13 4 


En los problemas 9 a 12, use un paquete de software de 
álgebra lineal para calcular los valores y vectores pro- 
pios solicitados para la matriz dada A y luego dé una 


matriz fundamental para el sistema X'(t) = Ax(0). 


9RA=|-1 0 1 
cl ll 

0. 1.0.0 

0. 0 1.0 

A 

13 -4 -12 4 


+2 8 
4 21” 


11. 


12. 


0 1.0.0 
210. 0 1.0 
AS lo 0 01 
2. 2-3 2 
1.0.0 0. 0 
0.0 1 DO 
A=|0 1 0 D 0 
000 0 1 
D.0.0 -29 -4 


En los problemas 13 y 14, determine la solución del sis- 
tema dado que satisfaga la condición inicial dada. 


15. 


x (1) = 


dat H (0) x(mf2) = 0 


lo 0 —1 
x(p=|0 2 0|x(0, 
l 0 l 
=2 
a x(0)= 1 2 (b) x=) =|1 
=] 
Muestre que X¡(1) y x2(1) que están determinadas 


por las ecuaciones (4) y (5) son linealmente indepen- 
dientes en (—oo, 00), siempre que B+0yayb no 
sean ambos nulos. 


. Muestre que x,(1) y x2(1) dados por las ecuaciones 


(4) y (5) se pueden obtener como combinaciones li- 
neales de w,(1) y w2(1) dadas por las ecuaciones (2) 
y (3). [Sugerencia: Muestre que 


wi[0) + wa(1) 
— 
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En los problemas 17 y 18, use los resultados del proble- 
ma 42 en los ejercicios 9.5 para hallar una solución ge- 
neral del sistema dado de Cauchy-Euler para t > 0. 


=1 -=11 0 
1Mialo=| 2 —1 1ExiA 
0 1 —1 


19. Para el sistema acoplado masa-resorte descrito por el 
sistema (9), suponga que m, =m, = 1kg,k, =k,= 
2 N/m y kz = 3 N/m. Determine las frecuencias nor- 
males para este sistema acoplado masa-resorte. 

20. Para el sistema acoplado masa-resorte descrito por el 
sistema (9), suponga que m, =m, = 1kg,k, =k,= 
kz = 1 N/m y suponga que inicialmente x,(0) = 0 m, 
x¡(0) =0 m/s, x2(0) =2 m y x'2(0) = 0 m/s. Use 
técnicas del álgebra de matrices para resolver este 
problema con valores iniciales. 


21. Red REC. Las corrientes en la red RLC que se 
muestra en el diagrama esquemático de la figura 9.6 
quedan descritas por las siguientes ecuaciones: 


aB(O) + 52, (0) = 10, 
13R (0) + 523, (0 = 10, 
NO = 10 +A, 


donde q,(1) es la carga sobre el capacitor, 1, (1) = 
qi(t) e inicialmente q,(0) = 0 coulombs e /,(0) = 0 


10 volts 4 henries 


ñ 


Figura 9.6 Red RLC para el problema 21 


22. 


160 volts 
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amperes. Determine las corrientes /;, 1, e L;. [Suge- 
rencia: Derive las dos primeras ecuaciones, elimi- 
ne /, y forme un sistema normal con x, = l>, x, = 
Ly x3 =13.] 

Red RLC. Las corrientes en la red RLC del diagra- 
ma esquemático de la figura 9.7 están descritas por 
las siguientes ecuaciones: 


son (1) + 801.(1) = 160 , 
SORA + 800ga(1) = 160 , 
DO = AO + bl, 


donde gx(t) es la carga sobre el capacitor, Iz(t) = 
q3'(t) e inicialmente q3(0) =0.5 coulombs e 
13(0) = 0 amperes. Determine las corrientes /,, 1, e L. 
[Sugerencia: Derive las dos primeras ecuaciones, use 
la tercera ecuación para eliminar /; y forme un siste- 
ma normal con x; =1,,x =1' y x3 = L.] 


50 henries L 


L JA 


80 ohms 


I 


Figura 9.7 Red RLC para el problema 22 


23. Estabilidad. En el problema 49 de los ejerci- 
cios 9.5 analizamos el concepto de estabilidad y 
estabilidad asintótica para un sistema norma de la 
forma x'(1) = Ax(1). Suponga que A tiene todos 
sus valores propios distintos (reales o complejos). 
(a) Muestre que el sistema es estable si y sólo si 
todos los valores propios de A tienen parte 
real no positiva. 

(b) Muestre que el sistema es asintóticamente es- 
table si y sólo si todos los valores propios de 
A tienen parte real negativa. 
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MIASTA sisTeMAS LINEALES NO HOMOGÉNEOS 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Las técnicas analizadas en el capítulo 4 para hallar una solución particular de la ecuación no 
homogénea y” + p(x)y" + q(x)y = g(x) tienen extensiones naturales para los sistemas li- 
neales no homogéneos. 


Coeficientes indeterminados 


El método de coeficientes indeterminados se puede usar para hallar una solución particular de 
sistema lineal no homogéneo 


x (0) = Ax(0) +£(0) 


cuando Á es una matriz constante n X n y las entradas de f(1) son polinomios, funciones ex- 
ponenciales, senos y cosenos, o sumas y productos finitos de estas funciones. Podemos usar 
la tabla 4.1 (analizada en la sección 4.8 y reproducida en el forro del libro) como una guía 
para elegir la forma de una solución particular x, (1). Algunas excepciones se analizan en los 
ejercicios (véanse los problemas 25-28). 


Hallar una solución general de 


1-2 2 9 
(1 X(0) =Ax() +18, donde A=|-2 1 2| y g= 0 
2.2 1 —18 


En el ejemplo 5 de la sección 9.5 vimos que una solución general del sistema homogéneo 
correspondiente x” = Ax es 


1 ¿S] -1 
(2) Xx) = ce 0 [ree] 1 [+ eje 1 
1 0 1 


Como las entradas en f(1) := tg son justamente funciones lineales de £, nos inclinamos 
por buscar una solución particular de la forma 


EN b; 
Xp (1) =ta+b=:1f da + ba ” 
23 hz 


donde debemos determinar los vectores constantes a y b. Al sustituir esta expresión de x,(1) 
en el sistema (1) tenemos 


a=A(ta+b)1g, 
que podemos escribir como 


t(Aa+g) + (Ab=a)=0. 
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Al igualar a cero los “coeficientes” de este polinomio vectorial obtenemos los dos sistemas 
(3) Aa=-8, 

(4) Ab=a. 

Podemos usar eliminación gaussiana o un paquete de software de álgebra lineal para deter- 


minar a en (3); vemos que a = col(5, 2, 4). A continuación sustituimos este valor de a en (4) 
y determinamos b como b = col(1, 0, 2). Por lo tanto, una solución particular de (1) es 


5 l 5e+ 1 
(5) x()=a+b=1/2|+|0|=| 2 
4 2 4 +2 


Una solución general para (1) es x(1) = xy (1) + x,(t), donde x,(1) está dada en (2) y 
x,(1) en (5). um 


En el ejemplo anterior, el término no homogéneo f(+) era un polinomio vectorial. Si en 
vez de esto, £(1) tiene la forma 


f(t) = col(l, £, sen), 


entonces podemos usar el principio de superposición para buscar una solución particular de 
la forma 


xp (1) = ta + b + (sense + (cos 1d . 
De manera análoga, si 

f(1) = col(t, el, 2), 
haríamos 

xp (1) = Pa+ib+ect+ed. 


Por supuesto, debemos modificar nuestra propuesta si queremos que uno de los términos sea 
solución del sistema homogéneo correspondiente. Los problemas 25-28 ilustran las estrate- 
gias para este problema. 


Variación de parámetros 


En la sección 4.9 analizamos el método de variación de parámetros para una ecuación lineal 
general de segundo orden (no necesariamente con coeficientes constantes). Dicho de mane- 
ra simple, la idea es que si una solución general de la ecuación homogénea tiene la forma 
Xp(0) = cixy(t) +c2x2(£), donde x, (1) y x2(1) son soluciones linealmente independientes de 
la ecuación homogénea, entonces una solución particular de la ecuación no homogénea ten- 
drá la forma x,(t) = vy(t)x,(t) + vz(1)x2(1), donde v, (1) y v,(t) son ciertas funciones de ?. 
Podemos usar una idea similar para sistemas. 


Sea X(1) una matriz fundamental para el sistema homogéneo 
(6) xi) =Aldx() , 


donde ahora, las entradas de A pueden ser cualesquiera funciones continuas de t. Como una 
solución general de (6) está dada por X(1)c, donde e es un vector constante n X 1, buscamos 
una solución particular del sistema no homogéneo 


(DO =AlóOx(0) +1(0) 
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de la forma 
xl) = XiDe() , 


donde v(t) = col(v;(t), ..., vy(t)) es una función vectorial de £, por determinar. 


Para deducir una fórmula para v(+), primero derivamos (8) usando la versión matricial de 
la regla del producto para obtener 


(0) = X(De'() + X"(dv(0 . 


p 


Al sustituir las expresiones para x, (1) y x;(£) en (7) llegamos a 


(9) Xí0v (1) + X (dul) = A(0X(pv(s) + £() - 

Como X(+) satisface la ecuación matricial X'(1) = A(t)X(0), la ecuación (9) se convierte en 
Xv' + AXv=AXu+f, 
Xv' =f. 


Multiplicamos ambos lados de la última ecuación por xt) (que existe pues las columnas 
de X(1) son linealmente independientes) para obtener 


ví) =X (DK) . 


Al integrar, tenemos 


(10) xy (0 = X(Ovlo) = x(0 | xXx o0ritdt . 


Combinamos (10) con la solución X(1)c del sistema homogéneo para tener la siguiente solu- 
ción general de (7): 


AD 0 =Xe+ xo | XUONO de 


La elegancia de la deducción de la fórmula de variación de parámetros (10) para siste- 
mas es evidente al compararla con las deducciones más largas para el caso escalar, en las sec- 
ciones 4.9 y 6.4. 

Dado un problema con valores iniciales de la forma 


(12) — x(0)=Al0xí0) + F(0), — x(0) = xo. 


podemos usar la condición inicial x(ty) = xy para determinar e en (11). Al expresar x(t) me- 
diante una integral definida, tenemos 


x() =X(0e + X(0 Ñ xs 


to 
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Usamos la condición inicial x(1p) = xy para ver que 


E O 18 | “xo as = X(e. 


fo 
Determinamos a e como e = X | (t,)x,. Así, la solución de (12) está dada por la fórmula 


1) xl = X(OX (0), + XX | As 


to 


Para aplicar las fórmulas de variación de parámetros, primero debemos determinar una 
matriz fundamental X(1) para el sistema homogéneo. Cuando la matriz de coeficientes A es 
constante, ya hemos analizado métodos para determinar X(1). Sin embargo, si las entradas 
de A dependen de +, la determinación de X(+) puede ser muy difícil (implicando, posiblemente, 
¡una serie de potencias matricial!). 


EJEMPLO 2 Determinar la solución del problema con valores iniciales 


7]. o 


SOLUCIÓN En el ejemplo 3 de la sección 9.5 hallamos dos soluciones linealmente independientes del 
sistema homogéneo correspondiente, a saber, 


0 ly 0. 


Por tanto, una matriz fundamental para el sistema homogéneo es 


X(1) = E al 


da x= 1 3 xÍ1) + 


£ e 
Aunque podemos encontrar la solución de (14) con el método de coeficientes indetermi- 


nados, la encontraremos directamente de la fórmula (13). Para esto, necesitamos xXx. 
Una forma' de obtener X”* (+) consiste en formar la matriz aumentada 


A 
e et oi 001 


y reducimos por renglones esta matriz a la matriz [I XxX (01, lo que da 


Este procedimiento funciona para una matriz invertible de cualquier dimensión. Para una matriz invertible 2 X 2 
U(1), en el problema 32 damos una fórmula para U”' (1). 
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Al sustituir en la fórmula (13), obtenemos la solución 


£ e 


«9 = 3 a E 


A 
l 
SO e 
LA 


mila. tul 


PA t j los 1py>s 
2 2 a del et 2 2 d 
= e 5 
=14t 4 Lo id —lg% + do 
2" 2 0 2 2 
cil, lord, 
e +30 301 et] [20 ESE 1 
a 1 1 Pl pa 3 La 4 
lt lo 3,1 1,354 
je + ze ¿€ E 3 
EE 
32 ed AS 3 +3 
m 
A 
2 6 3 


En los problemas 1 a 4, use el método de coeficientes in- 
determinados para hallar una solución general del siste- 
ma X'(t) = Ax(t) + f(t), donde A y £(t) están dados. 


6 1 | -11] 
leal o 
pl 0 | 

ñel 6 0-7 a 
1-2 2 le! 

3.A=|-2 1 2|, fín=| 4e' 
2 —2e* 


2 2 —4 cos £ 
4. A = E a y fp | de E 
En los problemas 5 a 10, use el método de coeficientes 
indeterminados (tabla 4.1 o en los forros del libro) para 
determinar únicamente la forma de una solución particu- 
lar del sistema x'(t) = Ax(t) + £(£), donde A y £(t)es- 
tán dados. 


S.A = : l O E , 
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7 A= E a Kí0 _ a il 
2 0 / da 
Es 2 
NE 
1 1 ga 
[yl e] m 
10. A= h A fl = 2) 
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O : 
Mi e lo 
A=looo1l '=|,- 

0010 : 
o 1.0.0 el 
lo 0. 1.0 lo 
Alo o o 1 =|; 
[8 -4 -2 -1 0 


En los problemas 21 y 22, determine la solución del siste- 


ma dado que satisface la condición inicial indicada. 


En los problemas 11 a 16, use la fórmula de variación 
de parámetros (11) para hallar una solución general 


del sistema x'(t) = Ax(t) + £(t), donde A y £(t) están — yy, 
dados. 
11. A = | ! fít) = 
CL [1 0j: 0 
0 la 
12A=1, 0 9-1]. 
la 1 [oe 22. 
13. A=[_; a 0) la) 
_ló E 
14, A=|, AP m9 = 4). 
=4 2 pl 
= = 23. 
15. A a ali f(s) ale 
E Poo 1 _ |8senf 
16. A=|_ Alé | a - 


2, En los problemas 17 a 20, use las fórmulas de variación 


de parámetros (11) y tal vez un paquete de software de 
álgebra lineal para hallar una solución general del siste- 
ma X'(t) = Ax(t) + £(0), donde A y £(t) están dados. 


24. 
0 1 1 de! 
17.A=|1 0 1 Elí) = | —e' 
11100 —e! 
| 1 0 
18.4A=10 0 1|, fin=le 
O —1 2 el 


x (1) = Pe z x(0 + a ; 


Use técnicas del álgebra de matrices y el método de 
coeficientes indeterminados para hallar una solución 
general de 


Compare su solución con la del ejemplo 3 en la sec- 
ción 5.3. 

Use técnicas del álgebra de matrices y el método de 
coeficientes indeterminados para resolver el proble- 
ma con valores iniciales 


Compare su solución con la del ejemplo 1 en la sec- 
ción 7.9. 
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25. Para determinar un solución general del sistema 


É 


x (1) = E a x(2) + 10), donde fl) = A : 


proceda como sigue: 

(a) Halle un conjunto fundamental de soluciones pa- 
ra el sistema homogéneo correspondiente. 

(b) La elección obvia para una solución particular 
sería una función vectorial de la forma x, (1) = 
e'a; sin embargo, el sistema homogéneo tiene 
una solución de esta forma. La siguiente elec- 
ción sería x,(1) = te'a. Muestre que esta elección 
no funciona. 

(c) Para sistemas, la multiplicación por £ no siempre 
es suficiente. La estimación adecuada es 


x,(t) = tea + eb. 
Use esta estimación para hallar una solución par- 
ticular del sistema dado. 


(d) Use los resultados de las partes (a) y (c) para ha- 
llar una solución general del sistema dado. 


26. Para el sistema del problema 25, vimos que una esti- 
mación adecuada de una solución particular es x, (1) = 
te'a + e'b. En algunos casos, a o b pueden anularse. 


(a) Determine una solución particular para el sistema 
del problema 25 si f(t) = col(3e”, 6e*). 

(b) Determine una solución particular para el sistema 
del problema 25 si £(1) = col(e”, e”). 


27. Halle una solución general del sistema 


1 
1 
0 Ze" 
[Sugerencia: Use el principio de superposición para 


determinar la solución particular. ] 


28. Encuentre una solución particular del sistema 


e] 


[Sugerencia: Intente con x,(1) = ta + b.] 


x'(1) = E El x(1) + 


En los problemas 29 y 30, halle una solución general del 
sistema de Cauchy-Euler dado para t > 0. Recuerde ex- 
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presar el sistema en la forma X'(t) = A(0)x(t) + f(£) an- 
tes de usar la fórmula de variación de parámetros: 


29. 1x'(1) = E a x(1) + a . 


30. 1x'(1) = h a x(0) + a ] 


31. Use la fórmula de variación de parámetros (10) para 
deducir una fórmula para una solución particular y, 
de la ecuación escalar y” + p(t)y' + q(t)y = elt) 
en términos de dos soluciones linealmente indepen- 
dientes y,(1), y2(t) de la ecuación homogénea co- 
rrespondiente. Muestre que su respuesta coincide 
con las fórmulas deducidas en la sección 4.9. [Suge- 
rencia: Escriba primero la ecuación escalar en forma 
de sistema.] 


32. Sea U(1) la matriz invertible 2 X 2 


U(1)= Be eel 


Muestre que 


1 din —blí) 


70 = oa - 00) le: se] : 


33. Red RL. Las corrientes en la red R£ del diagrama 
esquemático de la figura 9.8 están descritas por las 
siguientes ecuaciones: 


(1) + 900b()=09, 

TÍO + 3010) — 90B()=0, 
605(1) — 304 (0) =0, 

nO =b0 + Alb, 

bli) = Lilo + Hr) - 


2 henries h E 1 henry L, 


9 volts 


Figura 9.8 Red RL para el problema 33 
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Suponga que en un principio las corrientes se anu- 
lan. Determine las cinco corrientes 7, ..., 5. [Suge- 
rencia: Elimine todas las incógnitas excepto 1, e ls, 
y forme un sistema normal con x; = L, y x, = L5.] 
Modelo de combate convencional. Un modelo muy 
simplista de un par de fuerzas convencionales en com- 
bate proporciona el siguiente sistema: 


donde x = col(x¡, x,). Las variables x¡(£) y x>(£) re- 
presentan la fuerza de los ejércitos enemigos en el 
instante f. Los términos —ax, y —dx, representan las 
tasas de pérdidas operativas, y los términos —bx, y 
—cCx| representan las tasas de pérdida en combate 
para las tropas x; y x,, respectivamente. Las constan- 
tes p y q representan las tasas respectivas de refuer- 
zo. Seana=1,b=4,c=3,d=2yp=q=5. 
Resuelva el problema con valores iniciales adecuado 
para determinar cuál de los ejércitos ganará si 


(a) x1(0)=20, — x2,(0)= 20 - 
(b) x1(0)= 21, — x,(0)=20. 
(0) 1 (0)=20,  x,(0)=21. 


Problema de mezclas. Dos tanques A y B, cada 
uno de los cuales contiene 50 litros de líquido, están 
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4 L/min 4 L/min 1 L/min 
2 kg/L xi(0) a x2(1) 1 kg/L 
son [| soL 
1 L/min (0)=0% == 20)=5 1% 4 L/min 
—_——_——— —_—_—_—_—_— 


1 L/min 


Figura 9.9 Problema de mezclas para tanques 
interconectados 


conectados entre sí mediante tubos. El líquido pasa 
del tanque A al tanque B a razón de 4 litros/minuto 
y del B al A a razón de 1 litro/minuto (véase la fi- 
gura 9.9). El líquido dentro de cada tanque se man- 
tiene bien revuelto. Una solución salina con una 
concentración de 3 kg/litro de sal entra al tanque A 
a razón de 4 litros/minuto. Una solución salina con 
una concentración de 1 kg/litro de sal entra al tan- 
que B a razón de 1 litro/minuto. Las soluciones sa- 
len del sistema por ambos tanques, del tanque A a 
1 litro/minuto y del tanque B a 4 litros/minuto. Si 
en un principio, el tanque A contiene agua pura y el 
tanque B contiene 5 kg de sal, determine la masa de 
sal en cada tanque en el instante 1 = 0. Después 
de transcurrir varios minutos, ¿cuál tanque tiene la 
mayor concentración de sal? ¿Cuál es su concentra- 
ción límite? 


MITOS” LA FUNCIÓN EXPONENCIAL MATRICIAL 


En este capítulo hemos desarrollado varias formas de extender técnicas de ecuaciones dife- 
renciales escalares a sistemas. En esta sección daremos otro paso adelante mostrando que 
con la notación correcta, las fórmulas para resolver sistemas normales con coeficientes cons- 
tantes son idénticas a las fórmulas para resolver ecuaciones de primer orden con coeficientes 
constantes. Por ejemplo, sabemos que una solución general de la ecuación x'(1) = ax(t), 
donde a es una constante, es x(1) = ce”. De manera análoga, mostraremos que una solución 
general del sistema normal 
Do x()=Ax(8. 
donde A es una matriz constante n X n, es x(1) = e*e. Nuestra primera tarea consiste en de- 
finir la exponencial matricial e%, 

Si A es una matriz constante n X n, definimos e 
e“ y reemplazando a por A; es decir, 


A" considerando el desarrollo en serie para 


2 n 
cn ei Sark o, 


Mo 
e =1+Ar+ Ala E 


(2) 
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(Observe que también hemos reemplazado 1 por I.) Entendemos el lado derecho de (2) como 
la matriz n X n cuyos elementos son series de potencias con coeficientes dados por las entra- 
das correspondientes en las matrices IL A, A?/ Ds 

Si A es una matriz diagonal, entonces el cálculo de e*' es directo. Por ejemplo, si 


-=1.0 
ea 
entonces 
> 100 $ p=l 0 ie y 
t= = = a A” = ] 
ara a. le 2 | + 
y así 
$ A 
Af > pt AY) n R _|je S 0 
' =0 it al O l* 
n= 0 > pr Ñ 
n=0 ñ 
Más en general, si A es una matriz diagonal n X n con r;, Fa, ... ,r, alo largo de su diagonal 
principal, entonces e*' es la matriz diagonal con e”!”, e'2, ....., e'n alo largo de su diagonal prin- 


cipal (véase el problema 26). Si A no es una matriz diagonal, el cálculo de e* es más complica- 
do. Trabajaremos con este importante problema más adelante en esta sección. 

Se puede mostrar que la serie (2) converge para toda f y que tiene las mismas propieda- 
des? que la exponencial escalar e”. 


PROPIEDADES DE LA FUNCIÓN EXPONENCIAL MATRICIAL 


Teorema 7. Sean A y B matrices constantes n X n y r, s y t números reales (o 
complejos). Entonces, 


is e 
(b) ¿Aa 7 ¿EpAs ! 
(9) ad E =e Ár ! 


(d) ¿A+Br — ¿AB siempre que AB = BA . 


aL, 


La propiedad (c) tiene profundas implicaciones. La primera es que afirma que para cual- 
quier matriz A, la matriz el” tiene una inversa para toda f. Además, esta inversa se obtiene 


Para la demostración de ésta y otras propiedades de la función exponencial matricial, véase Matrix Computations, 
3a. edición, por Gene H. Golub y Charles F. van Loan (Johns Hopkins University Press, Baltimore, MD, 1996), 
capítulo 11. Véase también el divertido artículo “Nineteen Dubious Ways to Compute the Exponencial of a Matrix”, 
por Cleve Moler y Charles van Loan, SIAM Review, vol. 20, núm. 4 (octubre de 1978). 
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simplemente reemplazando t por —f. Al aplicar la propiedad (d) (la ley de los exponentes), 
hay que tener cuidado, debido a la condición de que las matrices A y B deben conmutar 
(véase el problema 25). 

Otra importante propiedad de la exponencial matricial surge del hecho de que podemos 
derivar la serie en (2) término a término. Esto da como resultado 


dina — L a sa 
Le) Llar ac HAT ) 
ás at perl 
=A 4 AH Ad + A AMS end 
n— 1) 
P as pal 
=A [+A AG AA 
2 (n- 1) 


Por lo tanto, 


das Ar 
q eo) =Ae%, 
de modo que e** es una solución de la ecuación diferencial matricial X” = AX. Como e*' es 


invertible (propiedad (c)), tenemos que las columnas de e*' son soluciones linealmente inde- 
pendientes del sistema (1). Al combinar estos hechos tenemos lo siguiente. 


e ES UNA MATRIZ FUNDAMENTAL 


Teorema 8. Si A es una matriz constante n X n, entonces las columnas de la ex- 
ponencial matricial e*' forman un conjunto fundamental de soluciones para el siste- 
ma x' (1) = Ax(£). Por lo tanto, e*' es una matriz fundamental para el sistema, y una 
solución general es x(1) = e*e. 


El hecho de saber que e* es una matriz fundamental tiene un uso práctico siempre que 


podamos calcular e*'. Como hemos observado, si A es una matriz diagonal, entonces basta 
exponenciar los elementos de la diagonal (por £) para obtener e*”. Además, si B es una matriz 
nilpotente, es decir, B' = 0 para algún entero positivo k, entonces la serie para e* sólo tiene 
un número finito de términos, pues B/ = B**! =... = (). En tales casos, e*' se reduce a 


pnl 


=I+ Bed + BB 1. 
(k— 1)! 

Usamos la ley de los exponentes y este hecho acerca de las matrices nilpotentes para de- 
terminar e“ para una clase particular de matrices. Sea r un escalar. Como 


A 


e%N = ¿UAT 


=> e" ¿Ari , 
obtenemos una representación finita de e*' si B = A — 71 es nilpotente para alguna r. De 
hecho, cuando el polinomio característico de A tiene la forma p(r) = (r¡ — r)", es decir, 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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cuando A tiene un valor propio r, de multiplicidad n, el teorema de Cayley-Hamilton' impli- 
ca que (r,¡I — A)” =0. Por lo tanto, A — r¡L es nilpotente y 


n= 1 
g9 = eb + (A — 1D + + (A — 1142 ) : 


Determinar la matriz fundamental e** para el sistema 


Z 1 1 
(3) XxX =Ax, donde A= 1 2 1 
=2 —2 =1 


Primero calculamos el polinomio característico de A: 


=p 1 1 
pl) =|A=rH|=| 1. 2=r 1 | =-r+3r-3+1=-(r-1P. 
e Y Ple 


Así, r = l es un valor propio de A con multiplicidad 3. Por el teorema de Cayley-Hamilton, 
(A — D? = 0, de modo que 


y. ei=e Ms e + (A — Di+ (A — »5) ] 


Al calcular, tenemos 


io 1 1 0.0.0 
A-I=| 1 1 1 y (A-T?=|0 0.0 
2 -2 -2 0.0.0 


10.0 l 1 1 el + te! te? te! 
(5) eY=e [0 1 O| +11 l 1|= tel el+te! te! 
0 0 1 2 —2 -2 —2te' =2tel el — te! 


En el ejemplo anterior usamos el hecho de que la matriz A — rl es nilpotente para calcu- 
lar e* directamente. En general, no podemos esperar que la matriz sea nilpotente, pero pode- 
mos aprovechar la siguiente relación entre matrices fundamentales como ayuda para calcu- 


lar e%*. 


TEL teorema de Cayley-Hamilton establece que una matriz satisface su propia ecuación característica; es decir, 
p(A) = 0. Para un análisis de este teorema, véase Matrices and Linear Transformations, 2a. edición, por Charles 
G. Cullen (Dover Publications, Nueva York, 1990), capítulo 5. 
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RELACIÓN ENTRE MATRICES FUNDAMENTALES 


Lema 1. Sean X(1) y Y (1) dos matrices fundamentales para el mismo sistema 
x' = Ax. Entonces existe una matriz constante C tal que X(t) = Y(1)C. 


Demostración. Sean x;(£),...,x,(1) las columnas de X(1) y y¡(1), ..., y,(£) las co- 
lumnas de Y (1). Como (y(1), . . ., y,(t)) es un conjunto fundamental de soluciones y x;(1), 
j=1,...,nson soluciones de x” = Ax, existen constantes Cy;, C);, . . . , Cn tales que 


x (1) 5 eryyilt) + coyalt) NS O 


para cada ¡=1,..., n. Pero esto es equivalente a escribir X(1) = Y(+)C, donde C = 
[c;;]. La 

Usaremos el lema 1 para hallar una fórmula para e*' cuando se conoce una matriz fun- 
damental X(1) para x” = Ax. Como e** también es una matriz fundamental para el sistema, 


el lema 1 afirma que e*' = X(£)C para cierta matriz constante C. Al hacer £ = 0 obtenemos 
I = X(0)C y al despejar C tenemos C = X”'(0). Por lo tanto, 


(6) e =Xx(0x Un). 


Aunque esta fórmula es útil, sustituye el problema de determinar e** por el de determi- 
nar una matriz fundamental X(+). Por fortuna, podemos usar las propiedades de la exponen- 
cial matricial e” para simplificar esta tarea. Como las columnas de una matriz fundamental 
deben tener la forma e*'u, trataremos de hallar n vectores u para los que sea razonable el 


cálculo de e*'u. 


Primero usamos la relación e%' = e"e4 = "D! para expresar e*'u como 


0 
7) e*y pen ¿pa An 


k 
eos HA — MDu+ + (A — Déu + ) a 


$! 


Í 
k! 


Sabemos que si r es un valor propio de A y u es un vector propio correspondiente, entonces 
e"'u es una solución de (1). En efecto, en este caso, (A — Du = (A — Du = --- =0. Por 
lo tanto, la serie en (7) se reduce al primer término, eu. Aunque es mucho esperar que A — 
rT sea nilpotente, no es mucho pedir que (A — rD'u = 0 para algún vector no trivial u y al- 
gún entero positivo k. 


VECTORES PROPIOS GENERALIZADOS 


Definición 5. Sea A una matriz constante n X n y r un valor propio de A. Un vec- 
tor no trivial u que satisface 


(A—rD'u=0 


para algún entero positivo k es llamado un vector propio generalizado asociado a r. 
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Una consecuencia del teorema de descomposición primaria del álgebra lineal avanzada? 
es que si el polinomio característico de Á es 


pis) = (ry - pa pe Cr Ez pj Ñ 


donde los r; son valores propios distintos de A y m; es la multiplicidad del valor propio r;, en- 
tonces para cada ¡ existen m, vectores propios generalizados linealmente independientes aso- 
ciados a r;, y el conjunto combinado de n = m;, + --- + m, vectores propios generalizados es 
linealmente independiente. Además, si u es un vector propio generalizado asociado con r;, 
entonces (A — r¡I)”u = 0. Esto conduce al siguiente procedimiento para determinar n solu- 
ciones linealmente independientes del sistema (1). 


SOLUCIÓN DE SISTEMAS MEDIANTE VECTORES PROPIOS 
GENERALIZADOS 


Para obtener un conjunto fundamental de soluciones para x' = Ax: 


(a) Calcule el polinomio característico p(t) = |A — rl] y determine los valores pro- 
pios distintos F;,.... Tp 

(b) Para cada valor propio r;, determine m, vectores propios generalizados lineal- 
mente independientes, donde m; es la multiplicidad del valor propio r;. 

(c) Use los n vectores propios generalizados linealmente independientes en (b) 
para calcular las n soluciones linealmente independientes de x” = Ax de la forma 


(8) A ; 


donde r es un valor propio y u es un vector propio generalizado correspondien- 
te. Si r tiene multiplicidad m;, entonces la serie anterior se reduce a los primeros 
m; términos. 


EJEMPLO 2 Determinar la matriz fundamental e para el sistema 


(9) XxX =Ax, donde A= 


O == _- 
= mo 
= Oo 


SOLUCIÓN Primero calculamos el polinomio característico de A: 


l=+ 0 0 
pr =(A-" =| 1 or 0 |=-[r-1PMr-3). 
0 1 l=+F 


Por lo tanto, los valores propios de A son r = 1, con multiplicidad 2, y r = 3, con multi- 
plicidad 1. 


WVéase Matrices and Linear Transformations, 2a. edición, por Charles G. Cullen, Ibídem. 
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Como r = 1 tiene multiplicidad 2, debemos determinar dos vectores propios generalizados 
linealmente independientes asociados a este valor. Comenzamos con (A — Du = 0; es decir, 


0 0 
1.2 
o 1 


ooo) 
ES 
II 

020 


Obtenemos que u, = u2 = 0 y uz = s, donde s es arbitrario. Así, sólo existe un vector propio 
generalizado linealmente independiente correspondiente a r = 1, y con s= 1 elegimos 
u, = col(0, O, 1). Por lo tanto, una solución de (9) es 


10) 0 
(10) x(01)=eu =e 0O|=|0 
1 el 


A continuación resolvemos (A — Du = 0. De 


0.0 Ol ju 0 
(A-Du= 2 4 0 ¡wm =]|0/, 
1.2 0] 2 0 
vemos que 4, — s, uy = —2u, = —2s y uz = uv, donde s y u son arbitrarios. Haciendo s = 1 


y v = 0, obtenemos el vector propio generalizado u, = col(—2, 1, 0), que es linealmente in- 
dependiente de u,. Ahora usamos u, para obtener una segunda solución de (9). Como (A — 
Du, = (), la fórmula (8) se reduce a 


db xo) = eu = e'(u, + HA — Du») 


=2 000 =2 
= e! l¡+re"11 2.0 1 
p 0 0.1.0 0 
la 0 de 
= el l|+tt|o|= rn 
L 0 1 te! 


Para el valor propio r = 3, resolvemos (A — 3D)u = 0, es decir, 


para obtener el vector propio uz = col(0, 2, 1). Por lo tanto, una tercera solución linealmen- 
te independiente de (9) es 


0 0 
aa u0=m=e*|2|=|2 
1 q 


Observe que expresamos x2(1) como se analizó en en el problema 35 de los ejercicios 9.5, página 543. 
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La matriz X(1) cuyas columnas son los vectores X,(1), x2(1) y x3(1) dados en las ecuaciones 
(10), A) y (12), 


0 -2e 0 
x0)=]0 e 2e*|, 
O 


lo 1 1 
4 2 
ob —2 0 
X(0)=|0 1 2| y X'“0)=|- 0 0 
to 0 l ) ; 
a 3 0 
La fórmula (6) implica ahora que 
1 l 
o 
0 el 0 
eX=XxX(Ox WO) =|0 e 2% Lo. .0 
elote e% a 
l l 1) 
á 2 
e' 0 0 
= 30! + ze? El 0 a 
letra dor, dos ¿ 
e ¿te + ¿2 + 55€ e 


El uso de la matriz fundamental e*” simplifica muchos cálculos. Por ejemplo, las propie- 
dades eMe AS = ¿AU75) y (eM0) 71 = e Mo nos permiten escribir la fórmula de variación de 
parámetros (13) de la sección 9.7 en una forma más sencilla: la solución del problema con 
valores iniciales x” = Ax + f(1), x(1)) = xy está dada por 


(13) xÍ1) = eAiioy, + | ¿A=af(s) ds, 


lo 


que es una versión para sistemas de la fórmula para la solución del problema escalar con va- 
lores iniciales x' = ax + (0), x(tp) = xo. 

Para concluir, notemos que los paquetes de software para el cálculo de valores propios 
indicados en la sección 9.5 (página 534) también contienen subrutinas para calcular la expo- 
nencial matricial. 
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En los problemas 1 a 6, (a) muestre que la matriz dada A 1 1 1 
satisface (A—rD)*=0 para algún número r y cierto VD.A=/2 1-1 
número positivo k y (b) use este hecho para determinar 0. <=] 1 


la matriz e**. [Sugerencia: Calcule el polinomio caracte- 
rística y use el teorema de Cayley-Hamilton.] 


QEn los problemas 13 a 16, use un paquete de software de 


álgebra lineal como ayuda para determinar e*. 
3 2 | 
El | 
B 0 1 0 0 0 
0 0 l 0 0 
2 1-1 1B.A=|1 -3 3 0 0 
3A= =3 -—1 1 A 0 0 0 0 1 
9. 3 4 0. 06. 0-1 0 
A 1.0.0. 0.0 
4.A=|0 2 —i 0 0 1 0 0 
De Y 14. A=|0 =1 -2 0 0 
Ma 0 0 0 0 0 0 1 
5. A= 4 -2 0 a y , ! a 
[1 0D -2 
0 1 0 0 0 
Po 1 0 0 1 0 0 
úA= 0 0 1 15. A=|-1 -3 =3 0 0 
e o 0 0 Ú 0 1 
0 0 O -—4 -4 
En los problemas 7 a 10, determine e*' hallando primero El 0 0 0 0 
una matriz fundamental X(t) para x' = Ax y usando a 0 0 1 0 0 
continuación la fórmula (6). 16. A = O -1 -2 0 0 
0 0 0 0 1 
r l 0 0 O -4 -4 
7. A = E E 8. A= , 1 
úl En los problemas 17 a 20, use los vectores propios gene- 
0 i 0 lo 2 2 ralizados de A para determinar una solución general del 
9. A=l|0 0 11.10. A=|2 0 21. sistema x' (+) = Ax(t), donde A está dada. 
1 —I 1 [2 2.0 
0 1 0 o 0 1 
En los problemas 11 a 12, determine e* usando vectores 17. A = 0 Y 1. 18 A=/0 1 2 
propios generalizados para hallar una matriz fundamen- 22. -3 -4 0.01 
tal y usando luego la fórmula (6). 
po J12 
1121 
5-4 0 o 
Mm.A=|1 0 2 0.0 141 


=1 -8 ] 
20 =|-1 -3 2 
-4 —16 7 


21. Use los resultados del problema 5 para hallar la solu- 
ción del problema con valores iniciales 


=2 0 0 1 
xXíD= 4 -2 0|x0).,  x(0)= | 
1 o — -1 


22. Use su respuesta al problema 12 para hallar la solu- 
ción del problema con valores iniciales 


A =1 
xip=1(2 1 -1|xí0, x(0)=| 0 
0-1 1 3 


23. Use los resultados del problema 3 y la fórmula de 
variación de parámetros (13) para hallar la solución 
del problema con valores iniciales 


2 1 -—1 0 
x(0)=|-3 -1 1|xMO+|:2é]|. 
el 3 -4 
0 
x[0)=:/3 
0 


24. Use su respuesta al problema 9 y la fórmula de va- 
riación de parámetros (13) para hallar la solución del 
problema con valores iniciales 


0 1 0 0 
x(p=/|0 0 Ilxnp+10l, 
l —1 1 t 
x(0) = | —1 
0 
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25. 


26. 


27. 
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Resumen del capítulo 


Sean 


ió) 54). 


(a) Muestre que AB + BA. 

(b) Muestre que la propiedad (d) del teorema 7 no 
se cumple para estas matrices. Es decir, muestre 
que ¿(A+B) + ¿AB 

Sea A una matriz diagonal n X n con entradas ry,..., 

r, a lo largo de su diagonal principal. Para calcular 

e”, proceda como sigue: 

(a) Muestre que A' es la matriz diagonal con entradas 
rá, ...,rkalo largo de su diagonal principal. 

(b) Use el resultado de la parte (a) para mostrar que 
e*' es la matriz diagonal con entradas e”, ..., 
e'”' alo largo de su diagonal principal. 


En los problemas 35-40 de los ejercicios 9.5, página 
543, se invocaron algunas fórmulas ad hoc para de- 
terminar soluciones generales del sistema x' = Ax 
cuando A tiene valores propios repetidos. Use el pro- 
cedimiento de vectores propios generalizados (y en 
particular, la ecuación (8)) para justificar las fórmu- 
las ad hoc propuestas en 

(a) el problema 35 de los ejercicios 9.5. 

(b) el problema 37 de los ejercicios 9.5. 

(c) el problema 39 de los ejercicios 9.5. 


En este capítulo analizamos la teoría de sistemas lineales en forma normal y presentamos 
métodos para resolver tales sistemas. La teoría y métodos son extensiones naturales del de- 
sarrollo para ecuaciones lineales de segundo orden y de orden superior. Enumeramos a con- 
tinuación las propiedades y técnicas importantes. 
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Sistemas normales homogéneos 
x (1) = A(1)x(1) 


Suponemos que la función matricial n X n A(£) es continua en un intervalo /. 


Conjunto fundamental de soluciones: (x;, ...., XxX, Las n soluciones vectoriales x, (1), ..., 
x, (1) del sistema homogéneo en el intervalo / forman un conjunto fundamental de solu- 
ciones, siempre que ellas sean linealmente independientes en /, o en forma equivalente, su 
wronskiano 


xl) aa) + x1al0) 
Wx,. 6) =de[ xp... 1] = 20 add 0 ala 
a la e ll 
nunca se anula en /. 


Matriz fundamental: X(r). Una función matricial n Xn X(t) cuyos vectores columna 
forman un conjunto fundamental de soluciones para el sistema homogéneo es una matriz fun- 
damental. El determinante de X(1) es el wronskiano del conjunto fundamental de soluciones. 
Como el wronskiano nunca se anula en el intervalo 7, entonces X”(r) existe para £ en 7. 


Solución general de un sistema homogéneo: Xc = c1x, ++ + + +CyXy. Si X(£) es una 
matriz fundamental cuyos vectores columna son Xy, .. . , X,, entonces una solución general 
del sistema homogéneo es 


xl) = XíDe = ax [0 + xl) + << + xXx (0). 


donde e = col(c;,..., C,) es un vector constante arbitrario. 


Sistemas homogéneos con coeficientes constantes. La forma de una solución general pa- 
ra un sistema homogéneo con coeficientes constantes depende de los valores y vectores pro- 
pios de la matriz constante A n X n. Un valor propio de A es un número r tal que el sistema 
Au = ru tiene una solución no trivial u, llamada un vector propio de A asociado al valor 
propio r. La determinación de los valores propios de A es equivalente a hallar las raíces de la 
ecuación característica 


[A —r1] =0. 
Los vectores propios correspondientes se encuentran resolviendo el sistema (A — rDu = 0. 
Si la matriz A tiene n vectores propios linealmente independientes u;,..., u, y r,es el 


valor propio correspondiente al vector propio u;, entonces 
Lei, eu, des eu, 


es un conjunto fundamental de soluciones para el sistema homogéneo. Una clase de matrices que 
siempre tiene n vectores propios linealmente independientes es el conjunto de matrices si- 
métricas; es decir, las matrices que satisfacen A = A. 

Si A tiene valores propios complejos conjugados a + ¡f£ y vectores propios asociados 
z = a = ib, donde a y b son vectores reales, entonces dos soluciones vectoriales reales lineal- 
mente independientes para el sistema homogéneo son 


ecos Bra — esenBrb , e*sen Bra + ecos Brb. 
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Cuando A tiene un valor propio repetido r de multiplicidad m, entonces es posible que A 
no tenga n vectores propios linealmente independientes. Sin embargo, r tiene asociadas m 
soluciones linealmente independientes del sistema homogéneo, de la forma 


x,(1) = ki, xl1) = ko + te ra 
ql 


XoL1) > adi Am + ek A =D Ra . 
m— A 


Sistemas normales no homogéneos 
x (2) = Alo)x(e) + 1(1) 


Suponemos que la función matricial n X n A(t) y la función vectorial f(t) son continuas en 
un intervalo /. 


Solución general de un sistema no homogéneo: x, + Xc. Si x,(1) es cualquier solución 
particular del sistema no homogéneo y X(1) es una matriz fundamental para el sistema ho- 
mogéneo asociado, entonces una solución general para el sistema no homogéneo es 


x(2) = xp(1) + Xlo)e = xplt) + ex le) + 0 + exa lo, 


donde x,(1), ..., x,(1) son los vectores columna de X(1) y e = col(c;,..., C,) es un vector 
constante arbitrario. 


Coeficientes indeterminados. Si el término no homogéneo f(t) es un vector cuyos com- 
ponentes son funciones polinomiales, exponenciales o senoidales, y A es una matriz cons- 
tante, entonces es posible usar una extensión del método de coeficientes indeterminados para 
decidir la forma de una solución particular para el sistema no homogéneo. 


Variación de parámetros: X(1)v(t). Sea X(1) una matriz fundamental para el sistema ho- 
mogéneo. Una solución particular del sistema no homogéneo viene dada por la fórmula de 
variación de parámetros 


20) = X(0o(0 = X(9 | xD) ae. 


Función exponencial matricial 


S1 A es una matriz constante n X n, entonces la función exponencial matricial 


la p 


eti=T + AL Ad + o AM 
2 m! 


es una matriz fundamental para el sistema homogéneo x'(1) = Ax(1). La exponencial matri- 
cial tiene varias de las propiedades que satisface la exponencial escalar e”. En particular, 


e* = 1 , pAtrs) = Agar (e2071 =p A 
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Si (A — ry* = () para ciertas r y k, entonces la serie para e* sólo tiene un número fini- 
to de términos: 


eN = ot FH(A—=5lp+ +» +(4- nl 


La función exponencial matricial e*' también se puede calcular a partir de cualquier matriz 
fundamental X(1) por medio de la fórmula 


e = x(0x (0). 


Vectores propios generalizados 


Si r es un valor propio de A, entonces un vector propio generalizado asociado a r es un 
vector no nulo u que satisface (A — rD'u = () para cierto entero positivo k. Toda matriz A 
tiene un conjunto de n vectores propios generalizados linealmente independientes que pue- 
den usarse para calcular un conjunto fundamental de soluciones. En particular, a cada vector 
propio generalizado u y valor propio correspondiente r se le asocia una solución del sistema 
homogéneo x'(t) = Ax(t) de la forma 


eu = eto + HA — rilu + TÍA Miu + ) . 


Si r tiene multiplicidad m, entonces la serie anterior se reduce a los primeros m términos. 


PROBLEMAS DE REPASO 


En los problemas 1 a 4, determine una solución general pa- 
ra el sistema x' (t) = Ax(0), donde A está dada. 


El | 


[6 
La=[S 
1 

2 
3DA= 0 
Y 


0 


2 
11.0 
0 1 
o 2 


En los problemas 5 
( 


para el sistema x'(t) = Ax(t), donde A está dada. 


ml 


1 


so 


En los problemas 7 a 10, determine una solución general 
para el sistema X'(t) = Ax(t) + £(t), donde A y £(t) es- 


332 tán dados. 
2, A = E ll ñ ' 
0 A= |, ¡ y ft) = H 
1.1.0 Ñ 
4A=|0 1 0  |-4 2 Ñ ¿A 
si “85 [2 El 10-15 
determine una matriz fundamental 2 lo -1 i 
a 9)A=|-3 1 11, f£í9=|0 
9 3 -4 1 


L 
5 0.0 2 -—2 
6. A=|0 =4 3|. 1. A=|0 3 
0. 34 


En los problemas 11 y 12, resuelva el problema con valo- 
res iniciales dado. 


mort9=|_ uo, «0= 11 


TOR Jae .0) = [3 


En los problemas 13 y 14, determine una solución gene- 
ral para el sistema de Cauchy-Euler tx'(t) = Ax(0), 
donde A está dada. 


13, A = 


o 
9 


Ejercicios de escritura técnica 571 


En los problemas 15 y 16, encuentre la matriz fundamen- 
tal e* para el sistema x'(t) = Ax(t), donde A está dada. 


42 
15. A=| 2 1 16. A = 
dl 


D 
ooo 
¡a 
O huh 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


1. Explique por qué la teoría de ecuaciones diferencia- 
les lineales homogéneas (descrita en las secciones 
4.3 y 6.1) es consecuencia de la teoría de sistemas li- 
neales en forma normal (descrita en la sección 9.4). 


2. Analice las similitudes y las diferencias entre el mé- 
todo para determinar soluciones de una ecuación di- 
ferencial lineal con coeficientes constantes (véanse 
las secciones 4.5, 4.6 y 6.2) y el método para deter- 
minar soluciones de un sistema lineal en forma nor- 
mal con coeficientes constantes (véanse las seccio- 
nes 9.5 y 9.6). 

3. Explique por qué las fórmulas de variación de pará- 
metros para ecuaciones lineales de segundo orden 


deducidas en la sección 4.9 son consecuencia de las 
fórmulas obtenidas en la sección 9.7 para sistemas 
lineales en forma normal. 


4. Explique cómo definiría las funciones matriciales sen 
At y cos At, donde A es una matriz constante n X n. 
¿Cuál es la relación de estas funciones con la exponen- 
cial matricial y de ellas con las soluciones del sistema 
x" + A?x = 0? Tal vez consiga algo de información al 
considerar los casos en que Á es 


Dabeoplo os 0. 


EL CAPÍTULO 9 


A. Sistemas normales desacoplados 
Los sistemas normales más sencillos de resolver tienen la forma 
(1 x (1) = Dx(1) , 


donde D es una matriz diagonal n X n. Tal sistema consta en realidad de n ecuaciones desaco- 
pladas 


(2) xl) = dixo , i=1l,...,1; 
cuya solución es 


¡0d= a, 


donde las c; son constantes arbitrarias. Esto hace surgir la siguiente pregunta: ¿Cuándo podemos 
desacoplar un sistema normal? 

Para responder esta pregunta, necesitamos el siguiente resultado de álgebra lineal. Una 
matriz A n X n es diagonalizable si y sólo si A tiene n vectores propios linealmente indepen- 
dientes py, .. . , P,- Además, si P es la matriz cuyas columnas son p;, . . ., P,, entonces 


(3) PUAP=D, 
donde D es la matriz diagonal cuya entrada des el valor propio asociado al vector p,. 
(a) Use el resultado anterior para mostrar que el sistema 
(4) x' (1) = Axíl0) , 
donde A es una matriz diagonalizable n X n, es equivalente a un sistema desacoplado 


(5) y () = DyíA) , 


donde y = P"!x y D = P”!AP. 

(b) Resuelva el sistema (5). 

(c) Use los resultados de las partes (a) y (b) para mostrar que una solución general de (4) 
está dada por 


dit 


(0) = cie Up, + ce Pp + o + ee ep, 


(d) Use el procedimiento analizado en las partes (a)-(c) para obtener una solución gene- 
ral del sistema 


5-4 4 
x(9=| 1 0. 1|x() 
1. 2 1 


Especifique P, D, P”! y y. 


CB. Método de la transformada de Laplace matricial 


En el capítulo 7 analizamos el método de la transformada de Laplace para resolver sistemas de 
ecuaciones diferenciales lineales con coeficientes constantes. Para aplicar este procedimiento a 
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las ecuaciones dadas en forma matricial, primero extendemos la definición del operador de La- 
place £ a un vector columna de funciones x = col(x,(1), .... , xy(£)) considerando la transfor- 
mada de cada componente: 


ZLAx Hs) := col (ex 15). aos xs) : 
Con esta notación, el análogo vectorial de la importante propiedad que relaciona la transforma- 


da de Laplace con la derivada de una función (véase el teorema 4, capítulo 7, página 361) se con- 
vierte en 


(6) Fx Hs = sPlxp ls) — x0) - 
Suponga que tenemos dado el problema con valores iniciales 
(7) X= Ax+fÍ0,  xí(0)=Xp. 
donde A es una matriz constante n X n. Sean X(s) la transformada de Laplace de x(1) y f(s) la 
transformada de f(+). Entonces, al considerar la transformada del sistema y usar la relación (6), 
obtenemos 
lx") = £lAx+í, 
sx = Añ+f. 


Luego agrupamos los términos X y despejamos X multiplicando a la izquierda por (sI — A)”!: 


GL-Aji=f+x, 


Por último, obtenemos la solución x(+) calculando la transformada inversa de Laplace: 
(8) x= Ex) = E7Ulsl — AJTE + xp) 


Al aplicar el método matricial de la transformada de Laplace, es directo (aunque tal vez te- 
dioso) el cálculo de (sI — A)”!, aunque el cálculo de la transformada inversa podría requerir 
algunas de las técnicas especiales (como fracciones parciales) analizadas en el capítulo 7. 


(a) En el procedimiento anterior usamos la propiedad de que £(Ax]) = A£[x) para cual- 
quier matriz constante A n X n. Muestre que esta propiedad es consecuencia de la 
linealidad de la transformada en el caso escalar. 

(b) Use el método matricial de la transformada de Laplace para resolver los siguientes 
problemas con valores iniciales: 


Mx) = E A x(0,  x(0)= 5] | 


oxo- Ju [ e. «0 [E]. 


(c) Compare la fórmula de solución mediante la transformada de Laplace (8) con la fórmula 
de solución mediante la exponencial matricial dada en la sección 9.8 (relación (13), 
página 565) para el caso homogéneo f(+) =0 y £y = 0 para deducir la fórmula de la 
transformada de Laplace para la exponencial matricial 


(9) e = E US - AJO - 
(d) ¿A qué es igual e*' para las matrices de coeficientes en la parte (b) anterior? 


(e) Use (9) para volver a resolver los problemas 1, 2, 7 y 8 de los ejercicios 9.8, página 
566. 
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Cc. Sistemas de segundo orden no amortiguados 


Hemos visto que el sistema acoplado masa-resorte de la figura 9.5, página 548, queda descrito 
por las ecuaciones (9) de la sección 9.6, que reproducimos a continuación: 


mal = —kix + hala — 1x1) , 


moxh = —kalxo — 1x1) — haxo - 


Escribimos este sistema en forma normal en la ecuación (10) de la sección 9.6; sin embargo, 
tiene sus ventajas expresarlo como un sistema de segundo orden de la forma 


A] 0 XA1 Ú a k] + ka —ko X1 
0 Ma An - —ka ka + ka X2 - 


Esta estructura, 


(10) Mx” = -—Kx, 


con una matriz de masa M diagonal y una matriz de rigidez K simétrica, es típica de la mayor 
parte de los sistemas vibrantes sin amortiguamiento. Nuestra experiencia con otros sistemas 
masa-resorte (sección 5.4) sugiere que busquemos soluciones a (10) de la forma 


(11 X= COSaHVY 0 XX Senuofv., 
donde v es un vector constante y wes una constante positiva. 


(a) Muestre que el sistema (10) tiene una solución no trivial de la forma (11) si y sólo si 
w y v satisfacen el “problema de vectores propios generalizados” Kv = w? My. 
(b) Utilice la inversa de la matriz de masa para escribir (10) como 


x” = -MUKx=:Bx. 


Muestre que si (11) tiene una solución no trivial, entonces — w? debe ser un vector 
propio de B. 

(c) Si B es una matriz constante n X n, entonces x” = Bx se puede escribir como un sis- 
tema de 2n ecuaciones de primer orden en forma normal. Así, podemos conformar 
una solución general con 2n soluciones linealmente independientes. Use la observa- 
ción de la parte (b) para determinar una solución general de los siguientes sistemas de 
segundo orden: 


(Dox” = E E Xx. 


(ii) x" = 


(iv) x” = 


-5 4 4 
id xr =|-1. 0 -1|x. 
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=D, Comportamiento extraño de especies 
en competencia. Parte II 


En el proyecto G del capítulo 5 usamos la experimentación numérica para estudiar el compor- 
tamiento de las soluciones del sistema 


py = pill — py — apa — bpa), 
(12) — p=pxAÁl — bp, — papa), 
= ps(l — ap, — bp» — ps). 


donde a y b son constantes positivas y p; es la población de la especie S;, ¡ = 1, 2, 3. Encontra- 
mos que cuando a = b = 0.5, las poblaciones tienden a la solución de equilibrio p, = p, = 
p3 = 1/2 cuando 1 > +oo. Sin embargo, cuando a = 0.5 y b= 2, las poblaciones se acercan 
cíclicamente por los tres puntos críticos (1, 0, 0), (0, 1, 0) y (0, 0, 1), acercándose cada vez 
más a estos puntos. Además, las poblaciones permanecen cerca de cada punto durante periodos 
de tiempo cada vez más largos antes de pasar al siguiente punto. Para analizar lo que ocurre cer- 
ca de estos puntos de equilibrio, estudiaremos los sistemas linealizados correspondientes. 


(a) Sea f.(p1, pa, p3) la función del lado derecho de la ecuación para p; en (12); en 


particular, £(P1, Pz, P3) = pi(1 — pi — apz — ap3).f = col(f,, fo, f3) es una trans- 
formación de R* en R*. Muestre que la matriz jacobiana de esta transformación es 


1 — 2p, — aps — bp; Tup; bp] 
A= — bp» 1 — 2p> — apz — bp; ap, 
— ap; —bp3 1 = 2p3 = ap, — bp, 


(b) Muestre que en el punto crítico (6, 6, 8), donde 9 = (1 + a + DI”; tenemos 
A =—6B, donde 


(c) Muestre que los valores propios de B son 


>) MECO 


Fi > 


l+as+éb, ( 


(d) Cerca del punto crítico p* = (6, ó, 9), las soluciones de (12) deben comportarse co- 
mo las soluciones de p' =—éB(p — p*). Use los resultados de la parte (c) para argu- 
mentar que cuando a + b< 2, las soluciones de (12) deben tender al punto crítico 
(6, 6, 9) y cuando a + b > 2, deben alejarse de él. 

(e) Use un análisis similar para concluir que cuando a < 1 0 b< 1, las soluciones de 
(12) deben alejarse de los puntos críticos (1, 0, 0), (0, 1, 0) y (0, O, 1), pues al 
menos uno de los valores propios del sistema linealizado (en torno de cada punto 
crítico) es positivo. 

(f) ¿En qué forma el análisis desarrollado en las partes (d) y (e) apoya las conclusiones 
obtenidas mediante los experimentos numéricos realizados en el proyecto G del capí- 
tulo 5? 
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Desarrolle un modelo para el flujo de calor a través de un alambre delgado, aislado, 
cuyos extremos se mantienen a la temperatura constante 0*C y cuya distribución 
inicial de temperatura hay que especificar. 


Suponga que el alambre se coloca a lo largo del eje x con x = 0 en el extremo izquierdo del 
alambre y x = £ en el extremo derecho (véase la figura 10.1). Si u denota la temperatura 
del alambre, entonces u depende del tiempo 1 y de la posición x en el alambre. (Supondremos 
que el alambre es delgado, de modo que u es constante a través de una sección transversal 
del alambre correspondiente a un valor fijo de x.) 

Para desarrollar un modelo para el flujo de calor a través del delgado alambre, conside- 
remos el pequeño elemento de volumen V de alambre entre los dos planos transversales A y 
B, perpendiculares al eje x, con el plano A colocado en x y el plano B colocado en x + Ax 
(véase la figura 10.1). 


Figura 10.1 Flujo de calor a través de un pedazo delgado de alambre 


Sección 10.1 Introducción: un modelo para el flujo de calor 577 


La temperatura en el plano A en el instante f es u(x, £) y en el plano B es u(x + Ax, £). 
Necesitaremos los siguientes principios de la física que describen el flujo de calor:* 


1. Conducción de calor: La tasa del flujo de calor (la cantidad de calor por unidad 
de tiempo que fluye a través de una unidad de área transversal en A) es proporcional a 
du/dx, el gradiente de temperatura en A. La constante de proporcionalidad k se 
llama la conductividad térmica del material. En general, la conductividad térmica 
puede variar de un punto a otro: k = k(x). 


2. Dirección del flujo de calor: La dirección del flujo de calor siempre va de puntos 
de temperatura más alta a puntos de temperatura más baja. 


3. Capacidad calórica específica: La cantidad de calor necesaria para elevar 
la temperatura de un objeto de masa m en una cantidad Au es cm Au, donde la 
constante c es la capacidad calórica específica del material. La capacidad 
calórica específica, al igual que la conductividad térmica, puede variar con 
la posición: c = c(x). 


Si A representa la cantidad de calor que fluye de izquierda a derecha a través de la 
superficie A durante un intervalo de tiempo Af, entonces la fórmula para la conducción del 
calor es 


Hlx) = kada aro o. 


donde a es el área de la sección transversal del alambre. El signo negativo es consecuencia 
del segundo principio: si du/dx es positiva, entonces el flujo de calor va de derecha a izquier- 
da (de lo más caliente a lo más frío). 

De manera similar, la cantidad de calor que fluye de izquierda a derecha a través del pla- 
no B durante un intervalo de tiempo Af es 


Hl(x + Ax) = —k(x + Axla A (1 + Ax,1). 


El cambio neto en el calor AE en el volumen V es la cantidad que entra en el extremo A 
menos la cantidad que sale en el extremo B, más cualquier calor generado por fuentes (como 
corrientes eléctricas, reacciones químicas, calefactores, etc.). Esto último se modela median- 
te un término O(x, t)AxaAt, donde O es la densidad de la tasa de energía (potencia). Por 
consiguiente, 


dd AE = Hlx) — Hlx + Ax) + Olx, 1)AxaaAt 


=aArH klx + att + Ax, — os 1) | + Olx,$AxaAr . 


Por el tercer principio, el cambio neto está dado por AE = cm Au, donde Au es el cam- 
bio en temperatura y c es la capacidad calórica específica. Si suponemos que el cambio en la 
temperatura en el volumen V es esencialmente igual al cambio de temperatura en x, es decir, 


Para un análisis de la transferencia de calor, véase University Physics, 9a. edición, por H. D. Young y R. A. Freed- 
man (Addison-Wesley, Reading, Mass., 1996). 
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Au = u(x, t + At) — u(x, t), y que la masa del volumen V de alambre es ap Ax, donde p = 
p(x) es la densidad del alambre, entonces 


Q) AE = clxjapla) Axl ulx, 1 + Af) — ulx, a) : 
Al igualar las dos expresiones para A£ dadas en las ecuaciones (1) y (2) llegamos a 


d 
9 


= elxjaplx) Ax[ ulx, + Af — ulx, 2)] . 


0811 + Ax) AL + Ax ti) 05 lx, 1) + O(x, Axa Ar 


Al dividir ambos lados entre a Ax Af y calcular los límites cuando Ax y Af tienden a cero, ob- 
tenemos 


(3 Lotto 0, + Dlx, 1) = (do a 


Si los parámetros físicos k, c y p son uniformes a lo largo de la longitud del alambre, enton- 
ces (3) se reduce a la ecuación del flujo de calor en dimensión uno 


d e 
(4) A 1) = pol DR PD. 


donde la constante positiva B := k/cp es la difusividad del material y P(x, £) := O(x, £)/cp. 

La ecuación (4) controla el flujo de calor en el alambre. Tenemos otras dos restricciones 
en nuestro problema original. Primero, mantenemos los extremos del alambre a 0*C. Así, pe- 
dimos que 


(5) eo, =u4L1=0 


para toda +. Éstas se llaman condiciones en la frontera. En segundo lugar, debemos conocer 
la distribución inicial de temperatura f(x). Es decir, necesitamos 


(6) ax 0)=f010), 0<x<L. 


La ecuación (6) se conoce como la condición inicial sobre u. 

Al combinar las ecuaciones (4), (5) y (6), tenemos el siguiente modelo matemático para 
el flujo de calor en un alambre uniforme sin fuentes internas (P = 0) cuyos extremos se 
mantienen a la temperatura constante OC: 


Ou Pu 

ad = <x<EL, £>0, 
(7) ae 1) =B ay (0,  0<x 0 
(8) uld,1) =4(L,8$)=0, 1>0, 
(9) ulx,0) =fí0), 0<x<L 


Este modelo es un ejemplo de problema con valores iniciales y en la frontera. Intuitiva- 
mente, esperamos que las ecuaciones (7)-(9) describan por completo y sin ambigiiedad la 
temperatura en el alambre. Una vez que hayamos determinado una función u(x, t) que cum- 
pla con estas tres condiciones, podemos garantizar que u es la temperatura. (El teorema 7 de 
la sección 10.5 aclarará esta cuestión.) 
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En dimensiones superiores, la ecuación para el flujo de calor (o simplemente la ecua- 
ción del calor) tiene la forma 
du 
— =BAu + Plx, y,2,t) 
ot 
donde Au, en este contexto, es el laplaciano de u.' En dos y tres dimensiones, el laplaciano 
se define respectivamente como 
Pu, Pu Pu, du du 
a o e ir 
da” dy dx" dy 0 
Cuando la temperatura alcanza un estado estacionario, es decir, cuando u no depende 
del tiempo, y no hay fuentes de calor, entonces du/0t = O y la temperatura satisface la ecua- 
ción de Laplace 


Au=0. 


Au: 


Una técnica clásica para resolver el problema con valores iniciales y en la frontera para 
la ecuación del calor (7)-(9) es el método de separación de variables, que nos permite reem- 
plazar las derivadas parciales por derivadas ordinarias. Esta técnica se analiza en la siguiente 
sección. Al usar separación de variables, con frecuencia se nos pide expresar una función dada 
como una serie trigonométrica. Tales series se llaman series de Fourier, cuyas propiedades 
analizaremos en las secciones 10.3 y 10.4. Dedicaremos las tres secciones restantes a las tres 
ecuaciones diferenciales parciales básicas que surgen con más frecuencia en las aplicacio- 
nes: la ecuación del calor, la ecuación de onda y la ecuación de Laplace. 

Se han desarrollado muchos algoritmos de computadora para resolver ecuaciones dife- 
renciales parciales, basados en diferencias finitas, elementos finitos, principios variacionales y 
métodos de proyección que incluyen el método de momentos y, de manera más reciente, sus 
implantaciones basadas en ondeletas. Como los métodos de Runge-Kutta y de Euler para 
ecuaciones diferenciales ordinarias, tales técnicas se pueden aplicar más ampliamente que los 
procedimientos analíticos de separación de variables, pero con frecuencia es difícil evaluar su 
precisión. De hecho, en la práctica se acostumbra evaluar cualquier nuevo procedimiento nu- 
mérico propuesto comparando sus predicciones con las de separación de variables. 


MATO” MÉTODO DE SEPARACIÓN DE VARIABLES 


El método de separación de variables es una técnica clásica eficaz para resolver varios tipos de 
ecuaciones diferenciales parciales. La idea a grandes rasgos es la siguiente. Pensamos una so- 
lución u(x, £) de una ecuación diferencial parcial como una combinación lineal infinita de fun- 
ciones componente sencillas 1, (x, £), n = 0, 1,2,..., que satisfacen la ecuación y ciertas con- 
diciones en la frontera. (Ésta es una hipótesis razonable si la ecuación diferencial parcial y las 
condiciones en la frontera son lineales y homogéneas.) Para determinar una solución compo- 
nente 1, (x, £), suponemos que la podemos escribir con sus variables separadas; es decir, como 


tal, 1) = Xx) E (1) 


Por desgracia, es la misma notación que usamos para u(x, t + Af) — u(x, £). 
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Al sustituir esta forma de solución en la ecuación diferencial parcial y usar las condiciones 
en la frontera obtenemos, en muchos casos, dos ecuaciones diferenciales ordinarias en tér- 
minos de las funciones incógnitas X,,(x) y T,(t). De esta forma, hemos reducido el problema 
de resolver una ecuación diferencial parcial al problema más familiar de resolver una ecua- 
ción diferencial que sólo implica una variable. En esta sección ilustraremos esta técnica para 
la ecuación del calor y la ecuación de onda. 

En la sección anterior dedujimos el siguiente problema con valores iniciales y en la 
frontera como un modelo matemático para el flujo de calor sin fuentes en un alambre unifor- 
me cuyos extremos se mantienen a la temperatura constante cero: 


du w Yu 
(1 a BED > VOSI<L, £>0, 
(2) uld,1) =u(L,1)=0, 1£>0, 
(3) aux 0=f), 0Ó<x<L 


Para resolver este problema mediante el método de separación de variables, comenza- 
mos con la ecuación (1). Proponemos que sus soluciones tienen la forma 


ale 1) =XLOTÍ8 , 


donde X sólo depende de x y T sólo depende de £. Para determinar X y T, calculamos las de- 
rivadas parciales de u para obtener 


Yara y E 


a 5 = XGOT(O 


Al sustituir estas expresiones en (1) llegamos a 
X(x)7"(1) = Bx"(9T(0) . 


y al separar variables tenemos 


tl 6 


prid Xx) 


Ahora observamos que las funciones del lado izquierdo de (4) sólo dependen de t, mientras 
que todas las del lado derecho dependen sólo de x. Como x y £ son variables independientes 
entre sí, los dos cocientes en (4) deben ser constantes. Así, 


(4) 


XxX" (x) T'(s) 
xy E 
5 X(O-KX0=0 y TUD-gKI(9=0. 


En consecuencia, para soluciones separables, hemos reducido el problema de resolver la 
ecuación diferencial parcial (1) al de resolver las dos ecuaciones diferenciales ordinarias 
en (5). 

A continuación nos fijamos en las condiciones en la frontera en (2). Como u(x, t) = 
X(x)T(t), estas condiciones son 
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Por lo tanto, T(t) = 0 para toda £ > 0, lo que implica que u(x, £) =0, o 
(6) x(0) = X(£)=0. 


Si ignoramos la solución trivial u(x, £) =0, combinamos las condiciones en la frontera (6) con 
la ecuación diferencial para X en (5) y obtenemos el problema con valores en la frontera 


mm) Xi) —KxX)=0,  —X(0)=X(L)=0, 


donde K puede ser cualquier constante. 

Observe que la función X(x) = 0 es una solución de (7) para cada K. Según la elección 
de K, ésta puede ser la única solución del problema con valores en la frontera (7). Así, si bus- 
camos una solución no trivial u(x, £) = X()T(t) de (1)-(2), primero debemos determinar 
aquellos valores de K para los que el problema con valores en la frontera (7) tiene soluciones 
no triviales. Estos valores particulares de K' son llamados valores propios, y las soluciones no 
triviales correspondientes de (7) son las funciones propias. Esta nomenclatura surge de la 
similitud de la forma de operador de la ecuación diferencial (D? — K)[X] = 0 con la ecua- 
ción matricial de los vectores propios, (A — rD)u = 0 (sección 9.5, página 533). 

Para resolver la ecuación (con coeficientes constantes) (7), utilizamos X(x) = e'*, dedu- 
cimos la ecuación auxiliar 1? — K = 0 y consideramos tres casos. 


Caso 1. K > 0. En este caso, las raíces de la ecuación auxiliar son +VWK , de modo 
que una solución general de la ecuación diferencial en (7) es 


X() = C ¿YE + Cje VE ] 

Para determinar C; y C,, apelamos a las condiciones en la frontera: 
xX(0)=C,+0,=0, 
XD) =C 4 Ce VS. 


De la primera ecuación vemos que C, = —C¡. Podemos escribir entonces la segunda ecua- 


ción como C¡(eVKL — eV) =00 Cc (eV = 


(e2VXL pre 1) 


= 0. Como K > 0, esto implica que 
> 0. Por lo tanto, C¡, y en consecuencia C», es igual a cero. En consecuencia, 


no hay soluciones no triviales de (7) para K > 0. 


Caso 2. K =0. En este caso, r = O es una raíz repetida de la ecuación auxiliar y una 
solución general de la ecuación diferencial es 


X() =C€C,+ Car . 
Las condiciones en la frontera en (7) implican que C¡ =0 y C, + CL =0, lo que implica 
que €, = C), = 0. Así, para K = 0, no hay soluciones no triviales de (7). 


Caso 3. K<0O0. En este caso, las raíces de la ecuación auxiliar son +¿VW—K. (Observe 
que —K > 0, pues K < 0.) Así, una solución general de X” — KX = 0 es 


(8) X(x) = C, cos W-Kx + Casen V—Kx . 
Esta vez, las condiciones en la frontera X(0) = X(L) = 0 dan por resultado el sistema 


€ = (0 A 
C| cos VW-KL + CssenvV-KL=0. 
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Como C| = 0, el sistema se reduce a resolver C, sen V=KL = 0. Por tanto, sen VKL =0 
o C) = 0. En el primer caso, sen V=KL = 0 sólo cuando V=KL = nr, donde n es un ente- 
ro. Por lo tanto, (7) tiene una solución no trivial (C, + 0) cuando V-KL = nro K = 
—(n7/Ly, n=1,2,3,... (excluimos n = O, pues esto hace que K = 0). Además, las solu- 
ciones no triviales (funciones propias) X, correspondientes al valor propio K = —(n1r/Ly? 
están dadas por (véase (8)) 


donde las a,, son constantes arbitrarias no nulas. 
2 . Ea . 
Una vez que sabemos que K = —(nr/L)” para cualquier entero positivo n, considere- 
mos la segunda ecuación en (5): 


Tie an) =0. 


Para cada n = 1,2,3,..., una solución general de esta ecuación lineal de primer orden es 


TA = b,e Peri ] 


Al combinar esto con la ecuación (9) obtenemos, para cada n = 1,2,3,..., las funciones 


00) ula) i=X (07, (0) = a,seníara/L)b,e Pri 
= e A sen(nax/l) , 


donde c,, es una constante arbitraria. 

Quisiéramos concluir que cada u,(x, t) es una solución de (1)-(2). Pero sólo hemos mos- 
trado que si (1)-(2) tiene una solución de la forma u(x, 1) = X(x)T(£), entonces u debe ser 
una de las funciones dadas en (10). Dejaremos que el lector verifique, mediante una sustitu- 
ción directa, que las funciones en (10) son en realidad soluciones de (1)-(2): satisfacen la 
ecuación diferencial y las condiciones en la frontera (pero no la condición inicial). 

Un cálculo sencillo muestra además que si 1, y u,, son soluciones de (1)-(2), entonces 
también lo es cualquier combinación lineal au, + bu,,. (Esto es consecuencia de que el ope- 
rador £ := 9/0t — B%/0x? es lineal y las condiciones en la frontera (2) son homogéneas.) 
Además, si consideramos una suma infinita de estas funciones, es decir, 


(1D). aat= da lO Yee MU sra, 


»n=1 n=1 


entonces esta serie formal será de nuevo una solución de (1)-(2), siempre que la serie infinita 
tenga el comportamiento adecuado de convergencia. 

Ahora trataremos de satisfacer la condición inicial (3). Para que una solución u de la for- 
ma (11) satisfaga (3), debemos tener 


u(x, 0) = 2 epson 17) =fl., 0txti£L. 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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Así, hemos reducido el problema (1)-(3) de flujo de calor en un alambre delgado al problema 
de determinar un desarrollo de f(x) de la forma 


1) fa= > cpsen[ 222) . 


Tal desarrollo es una serie de senos de Fourier y la analizaremos en las dos secciones si- 
guientes. Si podemos elegir las c, de modo que se cumpla la ecuación (12), entonces el 
desarrollo para u(x, t) en (11) es una solución formal del problema de flujo de calor (1)-(3). 
Si este desarrollo converge a una función con segundas derivadas parciales continuas, enton- 
ces la solución formal es una solución genuina. Además, la solución es única. 


Determinar la solución del problema de flujo de calor 


2 2 

(13) at SIS", 1>0, 
ot Ox 

(189 — u(0))=u(m1=0, 1>0, 

(15) ulx, 0) = 3 sen2x — 6sen5x , Oir. 


Al comparar la ecuación (13) con (1), vemos que P = 7 y L = 7. Por lo tanto, sólo debemos 
determinar los valores de c,, en la fórmula (12). Es decir, debemos tener 


ulx, 0) = 3scn2x — 6scn5x = 2 €, SENAX . 
Ne 


Con estos datos es fácil determinar c,,. Al igualar los coeficientes de los términos semejantes, 
vemos que 


c1=3 y cs5=-6, 


y los restantes c, se anulan. Por lo tanto, de (11), la solución del problema de flujo de calor 
(13)-(15) es 


lx, = cre PT lr fl) + ese PET sen rx [Ly 


= 3 Bsen?x — 6e "sensx. m 


Otra situación donde podemos aplicar el método de separación de variables ocurre en el 
estudio de una cuerda vibrante. Esto se refiere a las vibraciones transversales de una cuerda 
estirada entre dos puntos, como una cuerda de guitarra o de piano. El objetivo es determinar 
una función u(x, f) que proporcione el desplazamiento (deflexión) de una cuerda en cual- 
quier punto x (0 <= x < L) y cualquier instante £ = O (véase la figura 10.2). Al desarrollar el 
modelo matemático, suponemos que la cuerda es perfectamente flexible y que tiene densidad 
lineal constante, que la tensión de la cuerda es constante, que la gravedad es despreciable y 


u(x, £) 


Figura 10.2 Desplazamiento de la cuerda en el instante £ 
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que ninguna otra fuerza actúa sobre la cuerda. Bajo estas condiciones, y con la hipótesis adi- 
cional de que los desplazamientos u(x, f) son pequeños con respecto de la longitud de la 
cuerda, se puede ver que el movimiento de la cuerda queda descrito mediante el siguiente 
problema con valores iniciales y en la frontera.' 


du du 
(16) ra OESX<E, t>0, 
(17) ul0,1) =4(L,0)=0,  t=0, 
(18) alx, 0) =fíx), Ósx=l, 
1) M0) = ela), O<r=<L 


La constante 0% que aparece en (16) es estrictamente positiva y es igual al cociente de la 
tensión entre la densidad (lineal) de la cuerda. El significado físico de (*, que tiene unidades 
de velocidad, será revelado en la sección 10.6. Las condiciones en la frontera en (17) reflejan 
el hecho de que la cuerda se mantiene fija en los dos puntos extremos x = 0 y x = £. Las 
ecuaciones (18) y (19), respectivamente, especifican el desplazamiento inicial de la cuerda y 
la velocidad inicial de cada punto sobre la cuerda. Para que las condiciones iniciales y en la 
frontera sean consistentes, suponemos que (0) = f(L) = 0 y que g(0) = g(L) =0. 

Apliquemos el método de separación de variables al problema con valores iniciales y en 
la frontera para la cuerda vibrante (16)-(19). Así, comenzamos suponiendo que la ecuación 
(16) tiene una solución de la forma 


u(x 0) =XW0T(0, 
donde X sólo depende de x y T sólo depende de f. Derivamos u para obtener 


xro. e 


dx 


Al sustituir estas expresiones en (16), tenemos 
XLIT “(0 = ax "Loro . 
y separamos variables para obtener 


T"() _ X"(2) 
ari) Xi) 


Como antes, estos cocientes deben ser iguales a cierta constante K: 


Xx ru(0 
0 A. E a 


=K. 


Para una deducción de este modelo matemático, véase Partial Differential Equation: Sources and Solutions, por 
Arthur D. Snider (Prentice Hall Inc., Upper Saddle River, NJ, 1999). 
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Además, con u(x, t) = X(x)T(0), las condiciones en la frontera (17) implican 
X(0JT(9=0,  XDT)=0, 10. 


Para que estas ecuaciones se cumplan para toda £ = 0, T(1) =0, lo que implica que u(x, £) =0, 
O bien 


Si ignoramos la solución trivial, combinamos estas condiciones en la frontera con la ecua- 
ción diferencial para X en (20) y obtenemos el problema con valores iniciales 


(0D. Xú)-KEXO)=0,  X(0)=X(L)=0, 
donde K puede ser cualquier constante. 


Este es el mismo problema con valores iniciales que encontramos al resolver la ecuación 
del calor. Ahí vimos que los valores propios son 


2 
k=- (12) AS RN 


con las funciones propias correspondientes (soluciones no triviales) 


2D Xx) =c, (1) : 


donde las c,, son constantes arbitrarias no nulas. 
Una vez que hemos determinado que K = —(n7/L)? para algún entero positivo n, con- 
sideremos la segunda ecuación en (20) para tales K: 


TY) + 2 
Para cada n = 1,2,3,..., una solución general es 
ATO 
TO = 6x1 cosa a T+ Cp 2 SON 


Al combinar esto con la ecuación (22), obtenemos, para cada n = 1,2,3,..., la función 


HTX nr nTa 
ax, 1) = XA, LOT, (0) = (essontz2) y CO 0 + €, 25Np ) ] 


o bien, ordenando las constantes, 


HITA 


QH— ulxt= (a Cost z Tpt bsento— E ra) sen 


Usamos el hecho de que las combinaciones lineales de las soluciones de (16)-(17) 
vuelven a ser soluciones, para considerar la suma infinita (superposición) de las funciones 
en (23): 


(4) mx, £) = Za 0, cos na +b as, [so 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


Para una solución de la forma (24), al sustituir en las condiciones iniciales (18)-(19) 
tenemos 


Qs) = Y asen ti — f(x), DEXEL, 
26) e x, 0) - Y A =e0). 0=x=L. 


Así, hemos reducido el problema de la cuerda vibrante (16)-(19) al problema de deter- 
minar los desarrollos en serie de senos de Fourier de f(x) y g(x): 


27) fa)= 2 Ea o gal = YA Bs, 


donde B,, = (na /L)b,,. Si elegimos a, y b, de modo que se cumplan las ecuaciones en (25) 
y (26), entonces el desarrollo para u(x, t) en (24) es una solución formal del problema de la 
cuerda vibrante (16)-(19). Si este desarrollo converge a una función con segundas derivadas 
parciales continuas, entonces la solución formal es una solución genuina. 


Determinar la solución al problema de la cuerda vibrante 


o 
ou 


| Pu 
(Q8) E DOESX< "7, i>0, 
Q) ul0,1)=um,)=0, A 
(30) nlx, 0) =sendx— 4senl0x, DEx=m, 
(31) Te (x,0) = 2 sendx + senóx : DEXET. 


Al comparar la ecuación (28) con la ecuación (16), vemos que  = 2 y L = 7. Por lo tanto, 
sólo debemos determinar los valores de los coeficientes a, y b, en la fórmula (24). Elegimos 
a, de modo que se cumpla la ecuación (25); es decir, 


00 
uwlx, 0) = sen3x — 4 sen 10x = 2 A, Senmx . 
pe 


Al igualar los coeficientes de términos semejantes, vemos que 
dq = 1, dí = —4 A 


y las demás a, se anulan. De manera similar, en relación con la ecuación (26), debemos ele- 
gir las b,, de modo que 


Sl 0) = 2sen 4x + senóx = 2 12b, Sennx . 


Al comparar los coeficientes, vemos que 


2=(41(2)h, o bi= 
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y las demás b,, se anulan. Por lo tanto, de la fórmula (24), la solución del problema de la 
cuerda vibrante (28)-(31) es 


(32) — nlx,f) = cos 6 sendx + Esensi sendx 


+ ¡¿senI2esenóx — 4eos 20rsenlOx . y 


En secciones posteriores usaremos el método de separación de variables para estudiar 
una amplia gama de problemas para la ecuación del calor, la ecuación de onda y la ecuación 
de Laplace. Sin embargo, para usar el método con eficacia, debemos poder calcular series 
trigonométricas (o, más en general, desarrollos en términos de funciones propias), como la 
serie de senos de Fourier que encontramos en esta sección. Estos desarrollos se analizan en 
las dos secciones siguientes. 


En los problemas 1 a 8, determine todas las soluciones, 10. y" +Ay=0; UOLZx<"wr, 
nin cp er A 
E a O dd 
de SS.” y(0) =yQm), — y'(0)=y (27). 
7 ? 12, y" +Ay=0; 0OX<i<xw0p, 
A O y(0)=0,  y(m/2)=0. 
e E e 13d ME 
, A 0030, ym =0. 
yr) =0. 14. y" - 2yY +Ay=0; O<iZ< 7, 
4. 0OX<xi< "7, A O 
yvim=-6. En los problemas 15 a 18, resuelva el problema de flujo 
5, =1-2x: 0<x<1l, de calor (1)-(3) con B = 3, L = T y la función dada 
vl)=1+e. Fx). 
6. 0<1i<2rmr, 15. f(x) =senx — 6 sendx . 
O O A 16. f(x) = sen3x + 5 senTx — 2senl3x . 
7 DIx<2T, 17. f(x) = senx - 7 sen3x + seníSx . 
y ar) =1. 18. fíx) = sen4x + 3 senóx — senlOx . 
8. +y=0; =1X231< 1, 
y) =2. En los problemas 19 a 22, resuelva el problema de la 
cuerda vibrante (16)-(19) con 4 = 3, L = Ty las funcio- 
En los problemas 9 a 14, determine los valores de 1 (va- nes dadas PL) Ye) 
lores propios) para los que el problema dado tiene una 19, f(x) = 3sen2x + 12senl3x , ¿ld =0. 


solución no trivial. Determine además las soluciones no 
triviales correspondientes (funciones propias). 
9) yY+Ay=0:; D<i< 7. 
y(0)=0,  y(m)=0. 


xXx 


21, fix 6 senda + 2senóx, 


( 
(x) 
Da 2 sendx + 9 sen7x — senlOx . 
(x) = 
glx) = 11 sen9x — l4senlSx. 
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22. fía) =senx — sen2x + sendx , 
elx) = 6sendx — 7senóx . 

23. Determine la solución formal del problema de flujo 
de calor (1) (3) con PB =2yL= 1 si 


1 
y —SENATX . 
n=l pq 


Flu) = 


24. Determine la solución formal del problema de la cuer- 
da vibrante (16)-(19) con 4 =4,L= Ty 


Fú = > sens Ñ 
e pe 


25. Considere el comportamiento de las soluciones de la 
ecuación 


-1 +1 
senaAx . 


T'(t) - BKT(D=0, >0, 
para dar un argumento con bases físicas para dese- 
char el caso en que K > 0 en la ecuación (5). 

26. Verifique que u,(x, £) dada en la ecuación (10) satis- 
face la ecuación (1) y las condiciones en la frontera 
(Q) sustituyendo u,(x, 1) directamente en la ecuación 
en cuestión. 


En los problemas 27 a 30 se da una ecuación diferencial 
parcial junto con la forma de una solución que tiene va- 
riables separadas. Muestre que tal solución debe satisfa- 
cer el conjunto indicado de ecuaciones diferenciales or- 
dinarias. 


2 2 
27 Fu, 10, L Pu, 
ai ror ro 
si u(r, 0) = R(r)T(0) tenemos 


rR*"(r) + rR(r) — AR(r)=0, 
TU(0) + ATÍ0)=0, 


donde A es una constante. 


2 2 
28. a - + EL + u= e E 
ar Ol dx 
siu(r, t) = X(x)T(t) tenemos 


Xx") -AX(x)=0, 
TUO 2 TU + (1 Aa )TÍÓ=0., 
donde A es una constante. 


du 
29, == 
A EN dy? Al 
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30, 


31. 


32. 


siu(x, y, 1) = X(x)Y(y)T(0) tenemos 

T'(1) - BKT()=0, 

Xx") -JxX(0)=0, 

Y"(y) + (1 — K)rly)=0, 
donde J, K son constantes. 
e La, ACA 


ror ropa? 
siu(r, 0,7) = R(r)T(0)Z(z) tenemos 
T'(0)+ uTi0)=0, 
Z (2) +Az()=0, 
PR") + Ri (rt DR =0, 
donde uu, A son constantes. 


Para la ecuación diferencial parcial del problema 27, 
suponga que se imponen las siguientes condiciones 
en la frontera: 

u(r,0) = u(r, mr) =0, 

u(r, O) permanece acotada cuando r > 07, 
Muestre que una solución no trivial de la forma u(r, 
0) = R(r)T(0) debe satisfacer las condiciones en la 
frontera 

T(0)=T(1=0, 

R(r) permanece acotada cuandor>0*. 

Para la ecuación diferencial parcial del problema 29, 
suponga que se imponen las siguientes condiciones 
en la frontera: 


ulO, y,1) =ul(a,y,0)=0, OE y=<b, 1=0, 
Ou du 

= — = == == => 
qy 10,2) py 5d, 1) D, 0ExSa, t>0 


33. 


Muestre que una solución no trivial de la forma u(x, 
y, 1) = X(x)Y(N)T(t) debe satisfacer las condiciones 
en la frontera 

x(0) = Xía)=0, 

r(0) =Yr(b)=0. 

Cuando la temperatura de un alambre alcanza un es- 

tado estacionario, es decir, cuando u sólo depende de 

x, entonces u(x) satisface la ecuación de Laplace 

u/d? =0. 

(a) Determine la solución de estado estacionario 
cuando los extremos del alambre se mantienen a 
una temperatura constante de SO“C; es decir, 
cuando u(0) = u(L) = 50. 

(b) Determine la solución de estado estacionario 
cuando un extremo del alambre se mantiene a 
10*C, mientras que el otro se mantiene a 40*C; 
es decir, cuando u(0) = 10 y u(L) = 40. 
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MATADO” seERIES DE FOURIER 


EJEMPLO 1 


Al analizar el flujo de calor y las cuerdas vibrantes en la sección anterior, nos topamos 
con el problema de expresar una función en una serie trigonométrica (véanse las ecuacio- 
nes (12) y (25) de la sección 10.2). En las dos secciones siguientes analizaremos la teoría 
de series de Fourier, que trabajan con desarrollos en series trigonométricas. Sin embargo, 
primero revisaremos algunas propiedades de funciones, particularmente importantes para 
este estudio: la continuidad por partes, la periodicidad y la simetría par e impar. 

En la sección 7.2 definimos una función continua por partes en [a, b] como una fun- 
ción f que es continua en cada punto en [a, b], excepto posiblemente para un número finito 
de puntos donde f tiene una discontinuidad de salto. Tales funciones son integrables en cual- 
quier intervalo finito donde sean continuas por partes. 

Recuerde también que una función es periódica con periodo T si f(x + T) = f(x) para 
toda x en el dominio de f. El menor valor positivo de T se llama el periodo fundamental. 
Las funciones trigonométricas sen x y cos x son ejemplos de funciones periódicas, con perio- 
do fundamental 277 y tan x es periódica con periodo fundamental 7. Una función constante 
es una función periódica con periodo arbitrario T. 

Hay dos propiedades de simetría de funciones que serán útiles en el estudio de las se- 
ries de Fourier. Una función f que satisface f(—x) = f(x) para toda x en el dominio de f 
tiene una gráfica que es simétrica con respecto del eje y (véase la figura 10.3(a)). Deci- 
mos que tal función es par. Una función f que satisface f(—x) = —f(x) para toda x en el 
dominio de f tiene una gráfica que es simétrica con respecto del origen (véase la figura 
10.3(b)). Se dice que es una función impar. Las funciones 1, x?, 1%, .. . son ejemplos de 
funciones pares, mientras que las funciones x, 17, x%, ... son ejemplos de funciones impa- 
res. Las funciones trigonométricas sen x y tan x son funciones impares y cos x es una fun- 
ción par. 


(a) (b) 


Figura 10.3 (a) Función par ll F=A+A=2 of (b) Función impar f: F=A-A=0 


Determinar si la función dada es par, impar, o ninguna de las dos. 


(a) fa) Vi, (b) glx) = xP —senx o (o) n= er, 
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SOLUCIÓN 


Ecuaciones diferenciales parciales 


(a) Como (—x) = V + (=x)2= VI + x2 = f(x), entonces f(x) es una función par. 


(b) Como g(—x) = (—x)P — sen (—x) = —x1P + senx = —(x1? 
—g(x), tenemos que g(x) es una función impar. 


sen x) = 


(c) En este caso, h(—x) = e *. Como e * = e* sólo cuando x = 0 y e * nunca es igual 
a —e”, entonces h(x) no es una función par niimpar. Ml 


El hecho de saber que una función es par o impar puede ser de utilidad al evaluar inte- 


grales definidas. 


PROPIEDADES DE FUNCIONES SIMÉTRICAS 


Teorema 1. Sifes una función par continua por partes en [—a, a], entonces 


(1) | fojas =2 | "dd ; 


0 


Si f es una función impar continua por partes en [—a, a], entonces 


(2) [ foaddx=0 - 


Demostración. Sifes una función par, entonces f( —x) = f(x). Por lo tanto, 


Pra | ras [ras 


0 


= lora + Usas =2 Proa > 


E (0) 


donde usamos el cambio de variable y = —x. Esto se ilustra en la figura 10.3(a). La fórmu- 
la (2) se puede demostrar con un argumento similar y se ilustra en la figura 10.3(b). mm 


El siguiente ejemplo trata de ciertas integrales cruciales en las series de Fourier. 


EJEMPLO 2 Evaluar las siguientes integrales cuando m y n son enteros positivos: 


$ 
MTX ATA 

(a) | sen 008 ——dx . 

—T 


T 
7 T | sn de . 
—T 


T T 


T 

MIX  ATX 
(0) | cos cos dx. 
-T 


T T 
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- mirl=x)  nau(—x) MTX — ATX 
SOLUCIÓN (a) Como E E 


el integrando de la parte (a) 


es una función impar. Así, por el teorema 1, 


T 
(3) [sentra tE =0. 


(b) Usamos el hecho de que el integrando es par (¡verifíquelo!) y la identidad trigono- 
métrica 


2senA senfi = cosía — B) — cosíA + 8), 


vemos que para m + n, 


FT T 
MTX RTX HVUTX HTTX 
sen sen=—dx = 2 sen sen—— dx 
T T o T 


-T T 
e as (ra a nyax (m + ajax de 
== , cos 7 cos T 
Um - nar (m as n)jrx i 
F sen sedes ¡E 
> ES =0. 
T mo m>+h 


0 


Cuando m = n, la integral en (b) se escribe 


| sent TZ dad i sen e j 1 Ta dx 
Ma y ES ] cos 


El T ES an 
"2 T A 


Por lo tanto, 


El integrando de la parte (c) también es par y puede calcularse usando una identidad tri- 
gonométrica similar. Dejaremos como ejercicio para el lector la verificación de que (véase 
problema 8) 
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Las ecuaciones (3)-(5) expresan una condición de ortogonalidad' satisfecha por el 
conjunto de funciones trigonométricas [cos x, sen x, cos 2x, sen 2x, ...), donde T = 7r. Dire- 
mos más de esto posteriormente. 

Es fácil verificar que si cada una de las funciones f,, ...,.f,, es periódica con periodo T, 
entonces ocurre lo mismo con cualquier combinación lineal 


cf (x) a cfla . 


Por ejemplo, la suma 7 + 3 cos rx — 8 sen rmx + 4 cos 27rx — 6 sen 271x tiene periodo 2, 
pues cada término tiene periodo 2. Además, si la serie infinita 


ATX FETTA 


+ hb, sen— 


o T 


3 n=1 TF 


que consta de funciones con periodo 27, converge para toda x, entonces la función a la cual 
converge será periódica con periodo 27. 

Así como a cada función que tiene derivadas de todos los órdenes en un punto fijo le po- 
demos asociar una serie de Taylor, podemos identificar una serie trigonométrica particular 
con una función continua por partes. Para ilustrar esto, supongamos que f(x) tiene el desa- 
rrollo en serie'* 


TX marx 
+ bysen—p. 


(6) Fx) > 2 > ¿ayas Cos — VS 


T 


donde a,, y b,, son constantes. (Necesariamente, f tiene periodo 27.) 
Para determinar los coeficientes ay, 41, b,, a,, b», .. ., procedemos como sigue. Integra- 
mos f(x) de —T a T, suponiendo que podemos integrar término a término: 


r Ple) dx = le Sar + 7d AN E de $ ba (Es cio EN 
= El 


-T ”n=1 T ”=1 T 


Como sen(n7x/T) es una función impar, E sen(nax/T)dx = 0. Además, paran =1,2,..., 
es fácil verificar que ls cos(nax/T)dx = 0. Por lo tanto, 


T a 
| Flix dx = | 7 A= ar, 
T 


=P 


y entonces 


pt 
>= ras , 


Esta nomenclatura es sugerida por el hecho de que las fórmulas para las sumas de Riemann que aproximan las in- 
tegrales (3)-(5) se parecen a los productos punto (sección 9.1, página 528) de vectores de dimensión alta. En la 
mayor parte de los textos de cálculo, se muestra que el producto punto de vectores ortogonales en dos dimensiones 
es igual a cero. 


"La elección de la constante ap/2 en vez de ay facilitará la memorización de las fórmulas. 
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(Observe que ap/2 es el valor promedio de fen un periodo 27.) A continuación, para deter- 
minar el coeficiente a,, cuando m = 1, multiplicamos (6) por cos(mx/T) e integramos: 


. E (o mmz 4 E max mn $ í HTTK MT 
7) ¿A cos dx = > A p Ar L4, id cos: 


(T 
+ > Ba sen co 72 gr 
-T T T 


Las condiciones de ortogonalidad (3)-(5) permiten analizar fácilmente las integrales del lado 
derecho. Ya hemos observado que 


p 
| cos de =0, mel. 
7 T 


y, por las fórmulas (3) y (5), tenemos 


a EN ném, 
dx = 
T, n= m. 


De manera análoga, al multiplicar (6) por sen(m1rx/T') e integrar tenemos 


F 
| Fl) senda = b,T 
E 


de modo que la fórmula para b,, es 


_ 1 Ñ HTA 
by = 7) 6)5en q ex. 


Motivados por los cálculos anteriores podemos establecer la siguiente definición. 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


r SERIE DE FOURIER 


Definición 1. Sea Funa función continua por partes en el intervalo [ —T, T]. La se- 
rie de Fourier' de fes la serie trigonométrica 


SO fas > (a,cos* co : E) : 


T 


donde a, y b, están dadas por las fórmulas** 


, 
(9) a=+/ jes dr, nO do 


T 
(10) bh, | foma, n=1,23.... 
a T 


Las fórmulas (9) y (10) se llaman fórmulas de Euler. Usamos el símbolo - en (8) para 
recordar que esta serie está asociada con f(x) pero podría no converger a tal f(x). Regresare- 
mos a la cuestión de convergencia posteriormente en esta sección, pero primero consideraremos 
algunos ejemplos de series de Fourier. 


Calcular la serie de Fourier de 


O, TT ÁIÍxXÚO, 
Xx, O<x< 7. 


194 


En este caso, 7 = 7. Usamos las fórmulas (9) y (10) para tener 


pp” 1 [7 
da =— | f(x) cos nxadx = — | xcos uxdx 
T 50 ar 0 
T 
1 TR l TH 
== [ u cos udu = —=3 [cos u + u sena] 
an do TH? o 


; eli]. 1=123... 


TR TA 


ss (cos nr — 1) = 


1 E 1 TT 2 
| sas == | xdx => 


= YT 


“Nota histórica: Joseph B. J. Fourier (1768-1830) desarrolló este tipo de series para resolver problemas de flujo de 
calor. Lagrange expresó sus dudas acerca de la validez de la representación, pero Dirichlet diseñó condiciones que 
garantizan su convergencia. 


“Observe que f(x) no tiene que estar definida para cada x en [—T, T]: sólo necesitamos que las integrales en (9) y 
(10) existan. 
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1 [7 rf” 
ba= >| flx)senmidx==— | xsenuxdx 
a PE ma 
[TA me 
1 1 
=—3 usenuda = —5 [senu — y Cos u] 
mn jo a 0 


cos nar (1)! 
e a=1,2,3.... 


ne 1 q yl 
(1D fa - il + > (E - 1] cos nx + sens) 


TR ”n 


(cos: + $eos3e+ Zzcossr « 


2 
TT 9 25 


+ (senx = > sen2 + y send qe q ) . 


La figura 10.4 muestra algunas sumas parciales de esta serie. M 


4 términos 


Figura 10.4 Sumas parciales de la serie de Fourier del ejemplo 3 


EJEMPLO 4 Calcular la serie de Fourier de 

A EE IE x<0O, 
X == 
Il, OX<xi< 7". 


SOLUCIÓN —Denuevo, 7 = 77. Observe que fes una función impar. Como el producto de una función im- 
par y una función par es impar (véase el problema 7), f(x) cos nx también es una función 


impar. Así, 


T 
a | fo cosmidx=0, n=01Z2.... 
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Además, f(x) sen nx es el producto de dos funciones impar y por tanto es una función par, de 
modo que 


b, = En | Fx) sennxdx = e | sen nxdx 
TT Tr 


=7 


2[—cosmx] |" 2[1 (17 
= se a n=1,2,3,..., 
TT n y T|a ñ 
0, npar, 
== A . 
—, nimpar . 
TR 
Así, 
2 [1 tó] 4 1 l 
(12) (a) _É m7 SenAx = 2 |senx + 7sen3x + ¿Senóx + o... 


La figura 10.5 muestra algunas sumas parciales de (12). m 


Figura 10.5 Sumas parciales de la serie de Fourier del ejemplo 4 


En el ejemplo 4, la función impar f tiene una serie de Fourier que sólo consta de funcio- 


nes seno. Es fácil ver que, en general, si fes cualquier función impar, entonces su serie de 
Fourier consta únicamente de términos seno. 


EJEMPLO 5 Calcular la serie de Fourier de f(x) = E 


¿1<x<l. 


SOLUCIÓN Eneste caso, T = 1. Como fes una función par, f(x) sen narx es una función impar. Por con- 


siguiente, 


1 
b,= | flo sennridx=0,  n=1,12,3,.... 


—1 
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Como f(x) cos narx es una función par, tenemos 


1 
dy = | fiddx = 2 | sde el, 
= 


0 


0 


" 1 
a, = | Flo) cos nrxdx = 2 [ X COS ATAdx 


-1 0 
2) TH 2 rn ) 
o | u cos udu = 20 [cos u + sena | e aya cos nr 1) 
2 
A ==] PR 1 ] n= 1, 2, Pe... : 
ED 1] 
Por lo tanto, 
1 y 2 A 
(13) fa + 5 (E) =- 1] COS ATA 
2 a=Uarin? 
a (cos Tx + e Tx + ió Sax HE 0 ) ; 
21m 9 2 


La figura 10.6 muestra las sumas parciales de (13). m 


9 términos 


2 términos 


Figura 10.6 Sumas parciales de la serie de Fourier del ejemplo 5 


Observe que la función par Fdel ejemplo 5 tiene una serie de Fourier que sólo consta de 
funciones coseno y de la función constante 1 = cos O7rx. En general, si fes una función par, 
entonces su serie de Fourier sólo consta de funciones coseno (incluyendo cos O71x). 


Desarrollos ortogonales 


Las series de Fourier son ejemplos de desarrollos ortogonales.* Un conjunto de funciones 
100); 1 es un sistema ortogonal o simplemente ortogonal con respecto de la función de 


La ortogonalidad también se analizó en la sección 8.8, páginas 491-492. 
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ponderación no negativa w(x) en el intervalo [a, b] si 
b 

(14) | falo ldwbd dx = 0 , siempre quem+n. 
d 


Como hemos visto, el conjunto de funciones trigonométricas 
(15) [1, cos x, sen x, cos 2x, sen 2x,... ) 


es ortogonal en [ —7, 7r] con respecto de la función de ponderación w(x) = 1. Si definimos la 
norma de fcomo 


16) =| [Peto ”. 


a 
entonces decimos que un conjunto de funciones (£,(1)J% 1 (o (£,G60)P"= ¡ es un sistema or- 
tonormal con respecto de w(x) si se cumple (14) y además ||.f, || = 1 para cada n. En forma 
equivalente, decimos que el conjunto es un sistema ortonormal si 


mán, 


(17) Pronto (7 


m=n. 


Siempre podemos obtener un sistema ortonormal a partir de un sistema ortogonal, dividien- 
do cada función entre su norma. En particular, como 


TY Ñ 
| cos nxdx = | seinidx = 7. n=L 2D Bios 


— 77 7 


| ldx= 2x1, 


=F 
entonces el sistema ortogonal (15) da lugar en [ —7r, 71] al sistema ortonormal 
[Cry ar Boosx, mr Psena, mos la ar sena. a 


Si (£,(00)J2- | es un sistema ortogonal con respecto de w(x) en [a, b], podríamos pre- 
guntarnos si podemos desarrollar una función f(x) en términos de estas funciones; es decir, 
¿podemos expresar a fen la forma 


(18) fía =c0A()+ cla + fla) + 


para una elección adecuada de las constantes c;, C,, .. . ? Tal desarrollo se llama desarrollo 
ortogonal, o serie de Fourier generalizada. 

Para determinar las constantes en (18), podemos proceder como en la deducción de las 
fórmulas de Euler para los coeficientes de una serie de Fourier, utilizando ahora la ortogona- 
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lidad del sistema. Suponiendo que la representación (18) es válida, multiplicamos por 
f. (x)w(x) e integramos para obtener 


a nora a ne [a 


yl 


II 
¡NE 
> 
E 
tt 
> 
E 
3> 
E 
Z 
ER 
> 


(También hemos supuesto que podemos integrar término a término.) Como el sistema es or- 
togonal con respecto de w(x), cada integral del lado derecho de (19) se anula, excepto cuan- 
do n = m. Al despejar c,, obtenemos 


h b 
antonia | ra 
O A + jo MEL. 
| Pda ” 


La deducción de la fórmula para c,, sólo fue formal, pues no hemos resuelto la cues- 
tión de la convergencia del desarrollo en (18). Si la serie E - ¡ Cf, (x) converge unifor- 
memente a f(x) en [a, b], entonces podemos justificar cada paso y los coeficientes vienen 
dados por la fórmula (20). 


Convergencia de series de Fourier 


Regresemos a la cuestión de la convergencia de una serie de Fourier. Las figuras 
10.4-10.6 nos proporcionan algunas pistas. En el ejemplo 5 es posible utilizar un criterio 
de comparación o de comparación de límites para mostrar que la serie es dominada abso- 
lutamente por una serie p de la forma ES- ¡ 1/n?, la cual converge. Sin embargo, esto es 
más fácil de hacer en el ejemplo 4, pues los términos tienden a cero como 1/n. Las cosas 
pueden empeorar, pues existen series de Fourier que divergen.* Estableceremos dos teore- 
mas que tratan de la convergencia de una serie de Fourier y dos que tratan de la derivación 
e integración término a término. Para las demostraciones de estos resultados, véanse Par- 
tial Differential Equations of Mathematical Physics, por Tyn Myint-U (Elsevier North 
Holland, Inc., Nueva York, 1980), capítulo 5; Advanced Calculus with Applications, por 
N. J. DeLillo (Macmillan, Nueva York, 1982), capítulo 9; o un texto avanzado acerca de la 
teoría de series de Fourier. 
Antes de continuar, necesitamos la siguiente notación. Sean 


PET) lmfle+ a) y f()= lim fl A). 


00 
sen 2xX 


De hecho, existen series trigonométricas que convergen pero no son series de Fourier; un ejemplo es nde a) 
n= nin 
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SOLUCIÓN 


Capítulo 10 


Ecuaciones diferenciales parciales 


CONVERGENCIA PUNTUAL DE UNA SERIE DE FOURIER 


Teorema 2. Sify f” son continuas por partes en [ —T, T], entonces para cualquier 
xen (—T, T), 


ap la 2 


e b, nz) = 2 [Ax7) + 


nx 
An cos + 
donde a,, y b,, están dadas por las fórmulas de Euler (9) y (10). Para x = +7, la serie 


converge a) [ATO) + AT] * 


En otras palabras, cuando f y f* son continuas por partes en [ —7, T], la serie de Fourier 
converge af (x) si fes continua en x y converge al promedio de los límites por la izquierda y 
por la derecha en puntos donde fes discontinua. 

Observe que el lado izquierdo de (21) es periódico con periodo 27. Esto significa que si 
extendemos f(x) más allá del intervalo (—T, T) a toda la recta real usando la periodicidad 
con periodo 27, entonces la ecuación (21) es válida para toda x en la extensión de f(x) con 
periodo 27. 


¿A qué función converge la serie de Fourier de 


0 a =zrx<0, 
AJ]= 
/ To, OXZi<xm, 


converge? 

En el ejemplo 4 vimos que la serie de Fourier de f(x) está dada por (12) y en la figura 10.5 
bosquejamos las gráficas de dos de sus sumas parciales. f(x) y £'(x) son continuas por partes 
en [—7r, 71]. Además, f'es continua excepto en x = 0. Así, por el teorema 2, la serie de Fou- 
rier de fen (12) converge a la función g(x) con periodo 277 g(x), donde g(x) = f(x) = —1 
para —T<x<0, g(x) =f(x) = 1 para0<x< m5, g(0) = [£(0*) + £(07)]/2 =0 y en 
+rrtenemos g( +71) = [f(—11*) + f(r)1/2 = (-1 + 1)/2 =0. La gráfica de g(x) apare- 
ce en la figura 10.7. m 


y 
A 
es O) 1 OOO o— 
hd hd $ hd hd > x 
27 1 0 T 27 
—O OA 1 cs O) 
E . Y . A =k, rio, 
Figura 10.7 La función límite de la serie de Fourier para f(x) = ( 
ds ULizlr 


La fórmula (24) muestra que no importa cómo definamos a f(x) en los puntos de discontinuidad, pues sólo están 
implicados los límites por la izquierda y por la derecha. Por supuesto, la derivada f'(x) no está definida en tales 
puntos. 
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Cuando fes una función con periodo 27 continua en (—0o, 00) y cuya derivada es conti- 
nua por partes, su serie de Fourier no sólo converge en cada punto, sino que converge uni- 
formemente en (—oo, 00). Esto significa que para cualquier tolerancia prescrita e > 0, la 
gráfica de la suma parcial 


estará, para N grande, en un corredor de ancho e en torno de la gráfica de fen (—oo, 00) 
(véase la figura 10.8). La propiedad de convergencia uniforme de las series de Fourier es de 
particular utilidad cuando hay que verificar que una solución formal de una ecuación dife- 
rencial parcial es una solución genuina. 


Xx 


Figura 10.8 Un corredor de ancho e en torno de f 


CONVERGENCIA UNIFORME DE UNA SERIE DE FOURIER 


Teorema 3. Sea funa función continua en (—0o, 00) y periódica con periodo 27. 
Si f' es continua por partes en [ —T, T'], entonces la serie de Fourier para f converge 
uniformemente a fen [ —7, 7] y por tanto en cualquier intervalo. Es decir, para cada 
e > 0, existe un entero N, (que depende de e) tal que 


NÑ 
dl] HTA ¡ PHTX 
f(x) qt 2 (a, cos + by sen ! 


para toda N = N, y toda x € (—00, 00). 


En el ejemplo 5 obtuvimos el desarrollo en serie de Fourier dado en (13) para f(x) = 
|x|, =1 <x< 1. Como g(x), la extensión periódica de f(x) (véase la figura 10.9 de la pá- 
gina 602) es continua en (—00, 00) y 


do =1<2x<0, 
PJo 1, D<x<1, 


es continua por partes en [ —1, 1], el desarrollo en serie de Fourier (13) converge uniforme- 
mente a |x| en [—1, 1]. Compare con la figura 10.6. 
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800) 


-4 =8 0 a 4 


Figura 10.9 Extensión periódica de f(x) = |x|, -1<x<1 


No siempre es posible derivar término a término una serie de Fourier. Por ejemplo, la se- 
rie de Fourier para f(x) = x, —1r<x< Tr(véase el problema 9) es 


20 


ds lr. 22 (ap, 


n=1 A 


que converge para toda x, mientras que su serie derivada 


Do 


2 Y (1) cos nx 


n= 1 


diverge para toda x. El siguiente teorema proporciona condiciones suficientes para usar la 
derivación término a término. 


DERIVACIÓN DE SERIES DE FOURIER 


Teorema 4. Sea f(x) continua en (—oo, 00), periódica con periodo 27. Suponga 
que f'(x) y f”"(x) son continuas por partes en [ —T, T]. Entonces la serie de Fourier 
de f'(x) se puede obtener a partir de la serie de Fourier para f(x) derivando término 
a término. En particular, si 


a A ATA RITA 
Fú) = + > (arcos 7 + pasen) E 


2 n=1 T T 
entonces 
O TA PTA PTA 
Fl) 2 7 ( asen + ba cost7t) , 


Observe que el teorema 4 no se aplica al ejemplo f(x) y su desarrollo en serie de Fourier 
en (22), pues la extensión con periodo 277 de f(x) no es continua en (—0o, 00). 

La integración término a término de una serie de Fourier es válida bajo condiciones mu- 
cho más débiles. 
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INTEGRACIÓN DE SERIES DE FOURIER 


Teorema 5. Sea f(x) continua por partes en [ —T, T], con serie de Fourier 


FU) > > + pa (a, cos + bh, sona . 


Entonces para cualquier x en [ —7, 7], tenemos 


x a 5 A am / 
l FOdt = | EN [ (a, cos + paseos ds , 
-T =F 2 n—i -F T T 


En los problemas 1 a 6, determine si la función dada es 


impar, par o ninguna de ellas. 


L fío) = 4 +sen2x. 2. 
3f0= (1-2, 4 fl) =senlx+ 1). 
5. fla) = e *cos3x. 6. f 


7. Demuestre las siguientes propiedades: 
(a) Sify g son funciones pares, entonces también lo 
es el producto fe. 
(b) Si f y g son funciones impares, entonces fg es 
una función par. 
(c) Sifes una función par y g es una función impar, 
entonces fg es una función impar. 
8. Verifique la fórmula (5). [Sugerencia: Use la identi- 
dad 2 cos A cos B = cos(A + B) + cos(A — B).] 


En los problemas 9 a 16, calcule la serie de Fourier para la 
función dada f en el intervalo indicado. Use una compu- 
tadora o una calculadora gráfica para trazar unas cuan- 
tas sumas parciales de la serie de Fourier. 


Lfd=x, O E A 
10. f()= lx], EA 
a A E 
sl, 0<1<2. 
” e -<x<0, 
fu) = xXx, 0OZx< xao 
BD fñd= a, 212r<1. 


14. fío) Lo O<xi<<w.m, 
. Miaj = 
x+7rm, =TEÉX<O. 
(1) =senéx . 15. Fer, HENAO, 
0, an ix<iaifA, 
(1) =P cosa? -AfA<x<0, 
16. Fíx) = 
1, Dix<rfA, 
O, Aa<x<mw, 


En los problemas 17 a 24, determine la función a la que 
converge la serie de Fourier para f(x), dada en el pro- 
blema indicado. 


17. Problema 9. 18. Problema 10. 
19. Problema 11. 20. Problema 12. 
21. Problema 13. 22. Problema 14. 
23. Problema 15. 24. Problema 16. 


25. Determine las funciones representadas por la series 
obtenida al integrar término a término la serie de 
max: 


Do Epa 


(a) 2 2 ——sennx mx, E 
rn 


4 ¿Ásentln+ Dx. 

Teo (2a+1) A, 

EN Tr Íx<Ó0, 
1, D0EZx<7T. 
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26. 


27. 


28. 


29. 
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Muestre que el conjunto de funciones 


Cos ex senta ELA denle 
NS q A po 


(2n — a (2n — rw , 
A 


cos 2 2 


es un sistema ortonormal en [—1, 1] con respecto de 
la función de ponderación w(x) = 1. 


Determine el desarrollo ortogonal (serie de Fourier 
generalizada) para 


12ZxX0, 
O<x<l, 
en términos del sistema ortonormal del problema 26. 


(a) Muestre que la función f(x) = x? tiene la serie 
de Fourier siguiente, en —T<x< rr, 
2 co (1 n 


E 
A 5 TCOSHX . 
3 »=[ n? 


ES) 


(b) Use el resultado de la parte (a) y el teorema 2 
para mostrar que 


5 [qe A q 
e=1 2 _ 


n 12 


(c) Use el resultado de la parte (a) y el teorema 2 
para mostrar que 


En la sección 8.8 mostramos que los polinomios de 
Legendre P,,(x) son ortogonales en el intervalo [—1, 
1] con respecto de la función de ponderación w(x) = 1. 
Use el hecho de que los tres primeros polinomios de 
Legendre son 


Polx)= 1, Pilix)=x, 
Pax) = 3/2) — (192) , 


para determinar los tres primeros coeficientes en el 
desarrollo 


f(x) = Pol) + apra) + apa e, 
donde f(x) es la función 


=1, 
Il, 


-1<x<0, 
DOZXZi<l. 
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30. 


32. 


33. 


34. 


35. 


Como en el problema 29, determine los tres prime- 
ros coeficientes en el desarrollo 

FO) =aPo(x) + a P (xa) +aP +... 
a E O 


cuando f(x) = |x 


. Los polinomios de Hermite H,,(x) son ortogonales 


en el intervalo (—0o, 00) con respecto de la función 
de ponderación W(x) = e”. Verifique este hecho 
para los tres primeros polinomios de Hermite: 

ml) =l, Ha) =2x, 

H(x)= 4-2. 
Los polinomios de Chebyshev (Tchebichef) T,(x) 
son ortogonales en el intervalo [—1, 1] con respecto 
de la función de ponderación w(x) = (1 — 12) 2 
Verifique este hecho para los tres primeros polino- 
mios de Chebyshev: 

Tlx)= 1, Tile)=x, 

Tía) =2 1. 
Sea (f,(x)) un conjunto ortogonal de funciones en el 
intervalo [a, b] con respecto de la función de ponde- 
ración w(x). Muestre que se satisface la propiedad 
pitagórica: 

[IA a A 

sim Fn. 
Norma. La norma de una función ||f' [| es como la 
longitud de un vector en R”. En particular, muestre 
que la norma definida en (16) satisface las siguientes 
propiedades asociadas a la longitud (suponga que f y 
g son continuas y w(x) > 0 en [a, b]): 
(a) fl =0 y [If] =0 si y sólo si f =0. 
(b) IIcfll = |e| [fl], donde e es cualquier número 

real. 
o lf+el sl + el. 
Producto interior. La integral en la condición de 
ortogonalidad (14) es como el producto punto de dos 
vectores en R”. En particular, muestre que el pro- 
ducto interior de dos funciones definido como 


b 
A | 


Fdelwixdx, 


a 

donde w(x) es una función de ponderación positiva, 
satisface las siguientes propiedades asociadas al pro- 
ducto punto (suponga que f, g y h son continuas en 
[a, b]): 

(a) F+ 8h) = F,h) + (8,h) . 

(b) (cf, h) = c(f,, h), donde c es cualquier número 

real. 


(0) 152) =80) 


36. Forma compleja de la serie de Fourier. 
(a) Use la fórmula de Euler e'? = cos O + ¡sen 6, 
con i= V—1 , para demostrar que 


ES —TIHX 


E 
sen nx = - 
21 


PS te mx 
COS Ax = 227 Y 


(b) Muestre que la serie de Fourier 


f(x) - > + 2 La, cos nx + by sennx) 


28 
=p + 2 Lepe ee, 
A= 


donde 


A Ga ib, An + db, 
A SS E 


(c) Por último, use los resultados de la parte (b) pa- 
ra mostrar que 


37. Propiedad de aproximación por mínimos cua- 


drados. La N-ésima suma parcial de la serie de 
Fourier 
oc 
Fl) — S + 2 la, cos nx + b, sen nx) 


proporciona la mejor aproximación por mínimos 
cuadrados de f mediante un polinomio trigonomé- 
trico. Para demostrar esto, sea Fy(x) un polinomio tri- 
gonométrico arbitrario de grado N: 


N 
Edu = a dh 2 la, cos nx + 8, sen nx) s 


E la LO) — Eylx) dx, 


que es el error cuadrático total. Al desarrollar el in- 
tegrando, obtenemos 


E= |" piga 2 |" srta 
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(a) Use la ortogonalidad de las funciones € 1, cos x, 


sen x, Cos 2x,... ) para mostrar que 
a qe 
| Falx) dx = JE ... + a 
— 
2 2 
Ll ES es) 
y 
e yA 
| PODEM dx = eS + 018, + + ayan 
=7T 


+ Bb + + + Bab) A 


(b) Sea E” el error obtenido al aproximar f por la 
N-ésima suma parcial de su serie de Fourier; es 
decir, cuando elegimos Q, = 4, y f, = bp. 
Muestre que 


2 
do 


E* = | Piar — mE, dto tal 


Het +05). 


(c) Use los resultados de las partes (a) y (b) para 
mostrar que E — E” = 0; es decir, E = Ef, 
demostrando que 


yl 
A 


An (ay = any SN (B; sl by 


lala 


Por lo tanto, la N-ésima suma parcial de la serie 
de Fourier proporciona el menor error cuadráti- 
co total, pues E = E”. 


38. Desigualdad de Bessel. Use el hecho de que E”, 
definido en la parte (b) del problema 37, es no nega- 
tivo, para demostrar la desigualdad de Bessel 


2 Do 

dí 1” 
pAr 2 (a+ bs | Plddx . 
(Si f' es continua por partes en [ —7r, 75], entonces te- 


nemos la igualdad en (24). Este resultado es la iden- 
tidad de Parseval.) 
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Exceso E, Exceso ae 


1 


(a) Gráfica de f,,(x) (b) Gráfica de £, 00 
Figura 10.10 Fenómeno de Gibbs para las sumas parciales de una serie de Fourier 
39. Fenómeno de Gibbs.' El matemático norteameri- (b) Infiera de la parte (a) y la figura que el máximo 
cano Josiah Willard Gibbs (1839-1903) observó que ocurre en x = 71/(2n) y tiene el valor 
cerca de los puntos de discontinuidad de f, las sumas 
parciales de la serie de Fourier de f pueden exceder 
en aproximadamente 9% el salto, sin importar el nú- Pa (E) = 4 E LR + E 
mero de términos. Esto se ilustra en la figura 10.10 El e nm 3 21 
para la función 1 (na — 1)” 
+ + 29 = q3en 23m 
AL Tn Exi0, 
fu) = lu DE, (c) Muestre que si uno aproxima 
cuya serie de Fourier tiene las sumas parciales ” sen X a 
y * il 
Paila) = nd nd LE 
An T 3 usando la partición x, := (2k — 1)(7r/2n),k= 1, 
ta 2,...,n, Ax = T/n, eligiendo el punto medio de 
+. A cada intervalo para evaluar el integrando, entonces 
(2 - 1) 
TSenx sení7r/2n) 7 
Para verificar esto para f(x), proceda como sigue: $ 0d a/2n 1 
(a) Muestre que sen[ (2n — 1)7/2n] 7 
aísenx)f a -1(1) = 4senx[cos x + cos 3x1 Qn— Dn 1 
+ +«cosí(2n — 1)x] a T 
NN Gn 2 ' 
= 2sen2ax . ña 


“Nota histórica: En realidad, H. Wilbraham descubrió este fenómeno casi cincuenta años antes que Gibbs. Sería 
más adecuado llamarlo fenómeno de Gibbs-Wilbraham. 
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(d) Use el resultado de la parte (c) para mostrar que muestre que lim, fy-1(7/(2n)) = 1.18. Así, las 
el exceso satisface aproximaciones exceden el valor real de f(0*) = 1 


ES por 0.18 o 9% del salto de (07) af(0*). 
lím £ Ti_2 Senx 7, 
ADC Cai 2n Too Xx ES 


(e) Use el resultado de la parte (d) y un algoritmo 
de integración numérica (como la regla de 
Simpson, apéndice B) para la función integral 
de seno 


PMAAAOTA seRIES DE SENOS Y COSENOS DE FOURIER 


Un problema que aparece de manera típica al usar separación de variables para resolver una 
ecuación diferencial ordinaria es el problema de representar una función definida en algún 
intervalo finito mediante una serie trigonométrica que conste sólo de funciones seno o sólo 
de funciones coseno. Por ejemplo, en la ecuación (12) de la sección 10.2, página 583, nece- 
sitábamos expresar los valores iniciales u(x, 0) = f(x), 0 < x < £, de la solución al problema 
con valores iniciales y en la frontera asociado al problema de flujo de calor como una serie 
trigonométrica de la forma 


(1) 10 = E on ( 123) 


»=1 


Recordemos que la serie de Fourier para una función impar definida en [—£, £] consta sólo 
de términos seno, por lo que podríamos tratar de obtener (1) extendiendo la función f(x), 
0 < x<L, al intervalo (—£, L) de modo que la función extendida sea impar. Logramos esto 
definiendo la función 


ww fu), O<x<iL, 
1 LO. 


y extendiendo f,(x) para toda x usando la periodicidad con periodo 2L.' Como f,(x) es una 
función impar, tiene una serie de Fourier que consta sólo de términos seno. Además, f(x) es 
una extensión de f(x), pues f,(x) = f(x) en (0, L). Esta extensión se llama la extensión im- 
par con periodo 2L de f(x). El desarrollo en serie de Fourier resultante se llama un desarro- 
llo de medio rango para f(x), pues representa a la función f(x) en (O, L), que es la mitad del 
intervalo ( —L, L) donde representa a f(x). 


“Estrictamente, hemos extendido fo(x) para toda x distinta de los múltiplos enteros de L. Los aspectos de continui- 
dad también sugieren con frecuencia los valores adecuados para las funciones extendidas en algunos de estos pun- 
tos. La figura 10.11 de la página 609 ilustra este punto. 
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De manera similar, podemos definir la extensión par con periodo 2£ de f(x) como la 
función 


fiel, e e A 
A HLEx<0, 


de modo que f(x + 2L) = f(x). 

Para ilustrar las diversas extensiones, consideremos la función f(x) =x,0<x< 7. Si 
extendemos f(x) al intervalo (—7r, 7r) usando un periodo 77, entonces la extensión festá da- 
da por 


an E 0<x<7T, 
Fix) = 
xX+T, TT Ex<O, 


con Fx +2) = Rx). En el problema 14 de los ejercicios 10.3, el lector calculó la serie de 
Fourier para f(x) y vio que 


que consta de funciones impares (los términos seno) y funciones pares (el término cons- 
tante), pues la extensión con periodo 7 f(x) no es par ni impar. La extensión impar con 
periodo 277 de f(x) es justamente f(x) = x, 1 <x< rr, que tiene el desarrollo en serie 
de Fourier 


(2) 02% A 


(véase el problema 9 en los ejercicios 10.3). Como f,(x) = f(x) en el intervalo (0, 7), el de- 
sarrollo en (2) es un desarrollo de medio rango para f(x). La extensión par con periodo 277 
de f(x) es la función f(x) = |x|, —1r<x< rr, que tiene el desarrollo en serie de Fourier 


E z , cos (2n + 1)x 
2 ma=0(2n +17 


DD fa= 


(véase el problema 10 de los ejercicios 10.3). _ 

Las tres extensiones anteriores, la función con periodo 77 f(x), la función impar f,(x) 
con periodo y la función par f.(x) con periodo 277 son extensiones naturales de f(x). Existen 
otras formas de extender a f(x). Por ejemplo, la función 


E 0<xiZ7, 


lx +2) = g0) , 

O, TI <xX0O, 
que estudiamos en el ejemplo 3 de la sección 10.3, también es una extensión de f(x). Sin 
embargo, su serie de Fourier contiene términos seno y coseno y por lo tanto no es tan útil 
como las extensiones anteriores. Las gráficas de estas extensiones de f(x) aparecen en la 
figura 10.11. 
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7 


Fa) 0 


braz. 


37 27 —T SS 
(a) Periodo 7 (b) Impar con periodo 27 
LO 8) 
TT T 
Xx A A Xx 
37 27 —T T 27 37 37 27 -—7 T 27 37 
(c) Par con periodo 27 (d) Otra extensión con periodo 27 


Figura 10.11 Extensiones de f(x) =x,0<x< wr 


Los desarrollos en serie de Fourier para f,(x) y f.(x) dados en (2) y (3) representan a 
F(x) en el intervalo (0, 75) (en realidad, son iguales a f(x) en (0, 7r)). Esto motiva las si- 
guientes definiciones. 


SERIES DE SENOS Y COSENOS DE FOURIER 


Definición 2. Sea f(x) continua por partes en el intervalo [O, 7]. La serie de cose- 
nos de Fourier de f(x) en [0, 7] es 


a o rn 
(4) Y e Pa A, 057 » 
n= 


P A 
(5) dB, = - ] Fa) coso dy AR ds 
0 


La serie de senos de Fourier de f(x) en [0, 7] es 


(6) 2b E 
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EJEMPLO 2 
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Ecuaciones diferenciales parciales 


La serie trigonométrica en (4) es justamente la serie de Fourier para f,(x), la extensión 
par con periodo 27 de f(x), y la de (6) es la serie de Fourier para f,(x), la extensión impar 
con periodo 27 de f(x). Estos son los desarrollos de medio rango para f(x). 


Calcule la serie de Fourier para 


Usamos la fórmula (7) con T = 7 para obtener 


2 T 2 [2 2 E 
b,== | f(x) sennadx = = | asennada + + | (7 — x]sennidx 
To To Tola 
%) arnf2 T 2 ma 
23 | usen uda + 2 | senaxdx — —5 | 4 senuda 
TH 0 A TR amfl 
ee sis mar 
= — Ísenu — ucos u] = Al cos a — cos 
TA m7 R 2 


TEA 


S [sena — ucos 1 | 


TA af 
a o, npar, 
ES — sen tE EEN qm 
TA 2 ——_—— nimpar , 


am 


Así que al hacer n = 2k + 1, tenemos que la serie de senos de Fourier para f(x) es 
4 0] 


(14 4 ] 1 
(8) mE $ RR sen(2k + 1)x =— 9senx — sen 3x + —senSx + co p.m 
a 2 (k +1) Tr 9 25 


Al igual que en el ejemplo 1, la función f(x) es continua y f'(x) es continua por partes 


en (0, 7r), de modo que el teorema 2 acerca de la convergencia puntual de las series de Fou- 
rier implica que 


e eS eN ae me 
fix) = - (sen x — ¿sendx + ¿sen Sx — ¿gsenTx + ' 


para toda x en [0, 71]. 
Regresemos al problema de flujo de calor en una dimensión. 


Determinar la solución del problema de flujo de calor 


dee Yu 
(9) A y D<x<7, í>0, 
ót ox 
(10) — 40,0) =4tm,1)=0, 1>0, 
Xx, 0d<x=23fA, 
do uo) = 4 / 
Tx, TEX". 
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SOLUCIÓN Al comparar la ecuación (9) con la ecuación (1) de la sección 10.2 (página 580), vemos que 
fB=2yL= r. Por lo tanto, sólo necesitamos representar u(x, 0) = f(x) en una serie de se- 
nos de Fourier (véase la ecuación (12) de la página 583) de la forma 


Do 


Cy SEN AX. 
l 


q 


En el ejemplo 1 obtuvimos este desarrollo y mostramos que 


0. npar, 


= —sento = 4(— ye DR . 
2 ora y mimp[lar. 
a 


Por lo tanto, de la ecuación (11) en la página 582, vemos que la solución del problema de 


flujo de calor (9)-(11) es 


a 2] 
ulx 8) = Y ce 2 sennx 


n=] 


UR sen(2k + L)x 
Tio 


4] - ¡q 1. z 
Ye n= ye Bon 3x + e A 


La figura 10.12 muestra un bosquejo de una suma parcial para u(x, 1). Mm 


Figura 10.12 Suma parcial para u(x, £) en el ejemplo 2 


En los problemas 1 a 4, determine (a) la extensión con 2. f(x) =sen2x , O<x<mr. 
periodo Tr, f, (b) la extensión impar f,, con periodo 211 y 

(c) la extensión par f, con periodo 211 para la función JO, 0O<x<xm/2, 
dada f y bosqueje sus gráficas. L, m/2<x<mw, 


Lid=r, 0<x<Tr. 4 fx)=Tr-=x, 0O<x<r. 
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En los problemas 5 a 10, calcule la serie de senos de Fou- 
rier para la función dada. 


5. fa=-1, 0<x<l. 
6. fla) =cosx, 0<x<dw. 
TfoO=x, 0<x<w 
8 fA=rox, 0<xi< 7 
9 fa) =x-x? 0XZx<1 
10. Fx) = e* 0<x<1 


En los problemas 11 a 16, calcule la serie de cosenos de 
Fourier para la función dada. 


ll. fA= wr —x, Ox". 


1 fo=l1+x O<x<m. 
13. (1) = e* 0<i<1 
1M./()= e", 0<x<1 


Ecuaciones diferenciales parciales 


En los problemas 17 a 19, determine la solución del pro- 
blema de flujo de calor 


2 
MS <<, 1>0, 
dt Ox 
ado) =adm0=0, I>0, 
ulx, 0) =£60, DEX<T, 


donde f(x) está dada. 


17. fix) =1-—cos2x. 
19. fx) = l 


18. fía) = xr — x). 
EE 0<x= mp, 


X=, niszx<r. 


"OB" LA ECUACIÓN DEL CALOR 


En la sección 10.1 desarrollamos un modelo para el flujo del calor en un alambre uniforme 
aislado cuyos extremos se mantienen a la temperatura constante 0*C. En particular, vimos 
que la temperatura u(x, 1) en el alambre queda descrita mediante el problema con valores ini- 
ciales y en la frontera 


1) du _g7%e — o<x<L, 1>0, 
Of dx? 

(2) ul, =u(L0)=0, 1£>0, 

(3) u(x,0)=fi), OX<x<L 


(véanse las ecuaciones (7)-(9) de la sección 10.1, página 578). En este caso, la ecuación (2) 
especifica que la temperatura en los extremos del alambre se anula, mientras que la ecuación 
(3) especifica la distribución inicial de la temperatura. 

En la sección 10.2 obtuvimos también una solución formal de (1)-(3) usando separación 
de variables. Ahí vimos que la solución de (1)-(3) tiene la forma 


2] 


(4) ux, 1) = » ce AA E 


”n=1 


donde los c, son los coeficientes en la serie de senos de Fourier para f(x): 
(5) fu) = 2 Es E . 


En otras palabras, resolver (1)-(3) se reduce a calcular la serie de senos de Fourier para la 
función de valores iniciales f(x). 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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En esta sección analizamos los problemas de flujo de calor donde los extremos del 
alambre están aislados o se mantienen a una temperatura constante no nula. (Esto último im- 
plica condiciones no homogéneas en la frontera.) También analizaremos el problema cuando 
una fuente de calor agrega calor al alambre. (Esto produce una ecuación diferencial ordinaria 
no homogénea.) También analizamos el problema de flujo de calor en una placa rectangular, 
que conduce al tema de series de Fourier dobles. Concluimos esta sección con un análisis de 
la existencia y unicidad de las soluciones al problema de flujo de calor. 

En el modelo de flujo de calor en un alambre uniforme, reemplacemos la hipótesis de que 
los extremos del alambre de mantienen a temperatura constante nula y en vez de ello, suponga- 
mos que los extremos del alambre están aislados, es decir, no fluye calor hacia afuera (o hacia 
adentro) por los extremos del alambre. El principio de conducción del calor (véase la sección 
10.1) implica que el gradiente de temperatura debe anularse en estos extremos, es decir, 


du _ On _ 
ES E =D, 2D. 


En el siguiente ejemplo obtenemos la solución formal del problema de flujo de calor con es- 
tas condiciones en la frontera. 


Determinar una solución formal del problema de flujo de calor descrito por el problema con 
valores iniciales y en la frontera 


2 
(6) Mg 0<x<L, 1>0, 
af Ox 
On du 
= = > 
7) aro, 1) E ESO, r>0, 
(8) ulx,0)=f(0), 0DEIX<L. 


Usamos el método de separación de variables para suponer que 
u(x, t) =X(0NT(0) . 


Al sustituir en la ecuación (6) y separar variables como en la sección 10.2 (véase la ecuación 
(5) de la página 580), obtenemos las dos ecuaciones 


(9) X"(x) - KX(0)=0, 
(10). T'()-8KT(0)=0, 


donde K es cierta constante. Las condiciones en la frontera (7) se convierten en 
X(0T0=0 y XÍDTID=0. 


Para que estas ecuaciones se cumplan para toda £ > 0, tenemos que 7(+) = 0, lo que implica 
que u(x, £) =0, o bien 


db. Xx(0)=xX(1)=0. 


Al combinar las condiciones en la frontera (11) con la ecuación (9) obtenemos el problema 
con valores en la frontera 


(120) X()-KX0)=0; X(0)=XÍ(L)=0, 


donde K puede ser cualquier constante. 
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Para determinar las soluciones no triviales de (12), comenzamos con la ecuación auxi- 
liar 1? — K = 0. Cuando K > 0, argumentos similares a los utilizados en la sección 10.2 
muestran que no hay soluciones no triviales de (12). 

Cuando K = 0, la ecuación auxiliar tiene la raíz repetida O y una solución general de la 
ecuación diferencial es 


X(x) =A + Bx. 


Las condiciones en la frontera en (12) se reducen a B = 0 con A arbitraria. Así, para K = 0, las 
soluciones no triviales de (12) son de la forma 


X(x) —=C0 >» 


donde cy = A es una constante arbitraria no nula. 
Cuando K < 0, la ecuación auxiliar tiene las raíces r = +¡V —K. Así, una solución ge- 
neral de la ecuación diferencial en (12) es 


X(x) = C, cos Y—Kx + CosenW—Kx . 


Las condiciones en la frontera en (12) conducen al sistema 


W=KC=0, 
—VW=KC|sen V—KL + V=KC> cos V-KL =0 . 


Por lo tanto, C, = 0 y el sistema se reduce a resolver C¡ sen VW —KL = 0. Como sen V —KL = 
0 sólo cuando V —KL = nr, donde n es un entero, obtenemos una solución no trivial sólo 


cuando V—K = nr/Lo K = —(nw/LY?, n= 1,2,3,... . Además, las soluciones no 
triviales (funciones propias) X,, correspondientes al valor propio K = — (n/Ly están dadas 
por 


(13) X, (1) =0, 1 a 


donde las c,, son constantes arbitrarias no nulas. De hecho, la fórmula (13) también es válida 
para n = 0, pues K = 0 tiene las funciones propias Xp(x) = Cp. 

Una vez determinado que K = —(nr/Ly, n =0,1,2,... , consideremos la ecuación 
(10) para tales K: 


T (1) + Blur /LPT() =0 . 
Paran =0,1,2,..., la solución general es 
kt) > Ba Pm pal a 


donde las b,, son constantes arbitrarias. Al combinar esto con la ecuación (13), obtenemos las 
funciones 


Unlx, 1) = XT, (1) = A costs [bye Ber DA] 


2 HTTX 
(naa cos 


up (x, 1) — nt 8 Lo? 


donde a,, = b,,c, es, de nuevo, una constante arbitraria. 
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Si consideramos una serie infinita de estas funciones, obtenemos 


(10 — ulxf= > + Y aye ROI cos , 


n=) 
que será una solución de (6)-(7) siempre que la serie tenga el comportamiento de convergen- 
cia adecuado. Observe que en (14) hemos alterado el término constante y lo hemos escrito 
como ap/2, produciendo así la forma canónica para los desarrollos de cosenos. 
Supongamos que una solución de (6)-(7) está dada por la serie en (14); sustituyendo es- 
to en la condición inicial (8), obtenemos 
HTA 


(15) ulx,0) = $ + 2 ac =flX), 0<x<L. 


Esto significa que si elegimos a, como los coeficientes en la serie de cosenos de Fourier 
para f, 


L 
2 MTTX 
al gasa, n=0. 12... 
-0 

entonces u(x, t) dada en (14) será una solución formal del problema de flujo de calor 
(6)-(8). De nuevo, si este desarrollo converge a una función continua con segundas derivadas 
parciales continuas, entonces la solución formal es una solución genuina. M 


Observe que los términos individuales en la series (4) y (14) son soluciones genuinas 
de la ecuación del calor y las condiciones en la frontera asociadas (pero no de la condición 
inicial, por supuesto). Estas soluciones se llaman los modos del sistema. Observe que el fac- 
tor de tiempo e? (Mr decae más rápido para los modos más oscilatorios (n grande). Esto 
tiene sentido físico; un patrón de temperatura con muchas franjas calientes y frías alternantes 
ordenadas de manera muy cercana entre sí se equilibrará más rápido que un patrón más uni- 
forme. Véase la figura 10.13 de la página 640. 

Una buena forma de expresar cómo “funciona” la separación de variables es la siguien- 
te: el perfil inicial de temperatura f(x) se descompone en modos a través del análisis de Fou- 
rier (las ecuaciones (5) o (15)). Entonces cada modo se relaciona con un factor de decai- 
miento con respecto del tiempo (ecuaciones (4) o (14)) y evoluciona en el tiempo de acuerdo 
con esto. 

Cuando los extremos del alambre se mantienen a 0%C o cuando están aislados, las con- 
diciones en la frontera son homogéneas. Pero cuando los extremos del alambre se mantie- 
nen a temperaturas constantes distintas de cero, es decir, 


(16) —40,)=U, y ulL,0)=0,, 1>0, 


entonces las condiciones en la frontera son no homogéneas. 

Por nuestra experiencia con los problema de vibración en la sección 4.12, esperamos 
que la solución del problema de flujo de calor con condiciones no homogéneas en la frontera 
conste de una solución de estado estacionario v(x) que satisfaga las condiciones no homo- 
géneas en la frontera en (16) más una solución transitoria w(x, 1); es decir, 


u(x,t) = v(x) + w(x,£) , 


donde w(x, £) y sus derivadas parciales tienden a cero cuando £ => oo. La función w(x, £) 
satisfará entonces condiciones homogéneas en la frontera, como muestra el siguiente 
ejemplo. 
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SOLUCIÓN 
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Y 


OOO! 
2 


ES 
<< 
ÁS 
<S 


y 


y 
Y 


p 
SO 


AR 
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Figura 10.13 Modos para la ecuación (14) 


ma con valores iniciales y en la frontera 


(17) 


(18) 
(19) 


Supongamos que la solución u(x, 1) consta de una solución de estado estacionario v(x) y 


du 
01 


ulx, 0) 


=B 
ulO, e) = 


Hu 
a 


Ur, 


O, 


O<x<L5E, 


u(L,t) =U», 
OZSX<L, 


una solución transitoria w(x, 1); es decir, 


(24) 


ulx, t) = vía) + wx, £) z 


i>0, 


¿>0, 
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Al sustituir esta forma de u(x, £) en las ecuaciones (17)-(19) obtenemos 


22 

21) UM rrpp, 0<x<L, 1>0, 
dr ot dx 

OD — HDO+W0)=0,, vii) +wWL0=1, 1>0, 


(23) — vía) + wx0)=f£0), Orb. 


Si hacemos £ => oo en (21)-(22), suponiendo que w(x, £) es una solución transitoria, obtene- 
mos para el estado estacionario el problema con valores en la frontera 


vWia)=0, 0O<x<L, 
vo) =U4,, vit) =U». 


De aquí determinamos que v(x) = Ax + B, y elegimos A y B de modo que las condiciones 
en la frontera se satisfagan, de donde 


a, -= UNlx 
(4  v(x)=U+ (auna . ) 
es la solución de estado estacionario. 

Con esta elección de v(x), el problema con valores iniciales y en la frontera (21)-(23) 
se reduce al siguiente problema con valores iniciales y en la frontera para w(x, 1): 


dw mw 
25 HMHspl.  0<x<L, +1+>0, 
pa 5 Po úl 
Q6 WO.) =wLN=0, 1>0, 
DU 
(27) osa PEE OS<x<L. 


Recuerde que una solución formal de (25)-(27) está dada por la ecuación (4). Por tanto, 


wíx,1)= 2 E , 


= 
Ú 


donde c,, son los coeficientes del desarrollo en serie de senos de Fourier 


0), — Ul e 
Fx) = 4 - A = 2 sn y 


Por consiguiente, la solución formal de (17)-(19) es 


28). mMif=U,+ AA dat 


oc 
23 2 
+ Y eye RADA 
n=1 db, 


con 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


En el siguiente ejemplo consideramos el problema de flujo de calor cuando tenemos una 
fuente de calor independiente del tiempo. (Recuerde la deducción en la sección 10.1.) 


Determinar una solución formal del problema de flujo de calor descrito por el problema con 
valores iniciales y en la frontera 


(29) =p +Plo, —0<1<L, 1>0, 


(30  —ud0N=U6., u4dL0=U, 1>0, 

(310 ulx, 0) =f(x) , DEXEL, 

Primero suponemos que la solución constante de una solución de estado estacionario v(x) y 
una solución transitoria w(x, £), a saber, 


ulx, 1) =vlx) + wl(o,0) . 


donde w(x, £) y sus derivadas parciales tienden a cero cuando £ => oo. Al sustituir esta forma 
de u(x, t) en (29)-(31) se llega a 


du du Pm 
32 == Burio+ + Pl, O<x<L, [>0, 
(32) eN (x) + 8 e (x) x 
(33) vH0O)+ 40, =0,,  vllj+wWhi)=U,, —1>0, 


(34) vlx) + wíx, 0) =F(, DEIX<LE. 


Al hacer £ —= oo en (32)-(33), obtenemos el problema con valores en la frontera para el 
estado estacionario, 


2 
A 
ad 
> 
' 


1 
==Plx), OX<x<L, 
Ent 


Podemos obtener la solución de este problema con valores en la frontera mediante dos inte- 
graciones, usando las condiciones en la frontera para determinar las constantes de integra- 
ción. El lector puede verificar que la solución está dada por la fórmula 


(35) v(x)= 0, -u+ Ñ ( Lata) a +1 - N l proa)a | 


Con esta elección de v(x), vemos que el problema con valores iniciales y en la fron- 
tera (32)-(34) se reduce al siguiente problema con valores iniciales y en la frontera para 
w(x, £): 


a El 
(36) E» = LL MAS EA 


3. wW0)=w,0=0, 1>0, 
(38) wlx, 0) = flx) — ula), OESXx<L£, 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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donde v(x) está dado por la fórmula (35). Como antes, la solución de este problema con va- 
lores iniciales y en la frontera es 


HTA 


(39) wlx, 1) = 2 tre TP ii A 


donde debemos determinar c, a partir del desarrollo en serie de senos de Fourier de 


f(x) — v(x): 


HTA 


(40) — fla) — vlx) = La ABOG - 


Así, la solución formal de (29)-(31) está dada por 
ul.) = va) + wa). 
donde v(x) aparece en (35) y w(x, t) queda determinada por (39)-(40). m 


El método de separación de variables también se puede aplicar a problemas de dimen- 
sión mayor. Por ejemplo, considere el problema de flujo de calor en una placa rectangular 
con lados x = 0,x =£, y =0 y y = W. Si los dos lados y = 0, y = Wse mantienen a la tem- 
peratura constante de OC y los dos lados x = 0, x = £ están perfectamente aislados, enton- 
ces el flujo de calor queda descrito mediante el problema con valores iniciales y en la fronte- 
ra del siguiente ejemplo (véase la figura 10.14). 


02 L 


Figura 10.14 Placa con lados aislados 


Determinar una solución formal u(x, y, t) del problema con valores iniciales y en la frontera 


dun dy du 
41 = + y OX<AS<L, O<y<W, L>0, 
40 dt a dy? ds dl 
42) 04 0=3(Ly0=0, 0<y<W, 1>0, 
(43) ulx,0,1) =u(x, W,)=0, OS<x<L£, >0, 
(44) ulx, y, 0) = f(x, y) , O<x<L, 0O<y<W. 


Si suponemos una solución de la forma u(x, y, t) = V(x, y)T(t), entonces la ecuación (41) se 
separa en las dos ecuaciones 


(45) — T'(1)-BkID=0, 


ey Y 


(46) rl y) + rs y) KVixy)=0, 
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donde K puede ser cualquier constante. Para resolver la ecuación (46), de nuevo usamos se- 
paración de variables. Ahora suponemos que V(x, y) = X(x)Y(y). Esto nos permite separar 
la ecuación (46) en las dos ecuaciones 

(47) Xx ()-JX0)=0, 

(48) F"(y) + U— KjY(y) =0, 

donde J puede ser cualquier constante (véase el problema 29 en los ejercicios 10.2). 


Para determinar X(x), observamos que las condiciones en la frontera en (42), en térmi- 
nos de las variables separadas, se convierten en 


XO)JY NAO = X (EY) =0, 0<y<W,  1>0. 
Por tanto, para obtener una solución no trivial, debemos tener 
(49) —X(0)=xX(8=0. 


El problema con valores en la frontera para X dada en las ecuaciones (47) y (49) fue resuelto 
en el ejemplo 1 (véanse las ecuaciones (12) y (13)). En este caso, J = —(mw/Ly, 
m=0,1,2,...,y 


MATA 
L 


Xi (X) = € yy COS 


donde las c,, son arbitrarias. 
Para determinar Y(y), primero observamos que las condiciones en la frontera en (43) se 
convierten en 


(50)  Y(0)=YW=0. 

A continuación, sustituimos J = —(m/L)? en la ecuación (48) para obtener 
Y (y) = (x + (mo/1,)) Yy=0, 

lo que escribimos como 

6D Y'G)-Erb)=0, 


donde E = K + (m/Ly. Ya hemos resuelto el problema con valores en la frontera para Y, 
consistente en (50)-(51). En la sección 10.2 (véanse las ecuaciones (7) y (9), páginas 605 
y 606) mostramos que E = —(na/wy, n=1,2,3,..., y las soluciones no triviales están 
dadas por 


Ww - 


Llyis dci 


donde las a,, son arbitrarias. 
Como K = E — (m1/LY, tenemos que 


K= (nr /W -— (mrft?,  m=0,1,2..., n=1,123,.... 
Al sustituir K en la ecuación (45), podemos determinar 7(+) y obtener 


Eal= b,, e Orla JW gm 
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Al sustituir X,,,, Y, y Tn, tenemos 


HT AT eS 
lam [Xy Ys 1) = (a cos Mlensen"z ) (bye NU adan 


A m2ir2 2? 2 MTXxX RTTY 
lAs Y, 1) = Ape PAE AB og Lo 


donde 4 := ADC (Mm =0,1,2,...,n=1,2,3,... ) son constantes arbitrarias. 
Si ahora consideramos una serie infinita doble de tales funciones, obtenemos la serie 
formal 


od 


os 
Es 2 hur2 HTX RTY 
(52) ulx, y ) E z 2 Ent inch dd Br COS E sen w E 


Ahora podemos aplicar las condiciones iniciales (44). Al hacer £ = 0, obtenemos 


RITA HOY 


(53) ulx, y, 0) = f(x, y) = z 2 Om cos ——Sen W 


Ésta es una serie doble de Fourier.' Las fórmulas para los coeficientes a,,,, se obtienen utili- 
zando dos veces las condiciones de ortogonalidad. Supongamos que se cumple (53) y que 
podemos integrar término a término; multiplicamos cada lado por cos(prx/L)sen(qy/W) 
e integramos con respecto de x y y: 


E w 


» $ IN N MATA, PY PX IT 
= a cos sen, cos ——sen ydx . 
O E AA E 


De acuerdo con las condiciones de ortogonalidad, cada integral de la derecha se anula, ex- 
cepto cuando m = p y n = q; así, 


L Ww 
] prTx  gmy 
| [ flx, y) cos y Sen dydx 


o lo 
id F0 
——a + , 
=4 [ostE sot2 a EE i 
pq 0 L ó W E LW 
q 0 


Por consiguiente, 


O E qry 
(54) 0037), | sena. Pa ode OO 


D0 


“Para un análisis de las series dobles de Fourier, véase Partial Differential Equations of Mathematical Physics, por 
Tyn Myint-U (Elsevier North Holland, Inc., Nueva York, 1980), sección 5.14. 
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ypaap=1l,q=1, 


a PX  gqwmy 
(55) 2 = + / | Flx, y) cos sena dydx 


Por último, la solución del problema con valores iniciales y en la frontera (41)-(44) está 
dada por la ecuación (52), donde los coeficientes quedan determinados por las ecuaciones 
(54) y (55). m 


Existencia y unicidad de soluciones 


En los ejemplos que hemos estudiado en esta sección y en la sección 10.2 logramos obtener 
soluciones formales, en el sentido de que podíamos expresar la solución en términos de un 
desarrollo en serie que consta de exponenciales, senos y cosenos. Para demostrar que estas 
series convergen a soluciones genuinas, necesitamos algunos resultados acerca de la conver- 
gencia de series de Fourier y resultados del análisis real relativos a la convergencia uniforme. 
No entraremos en detalles, pero el lector puede consultar la sección 6.5 del texto de Tyn 
Myint-U (véase la nota de pie de página 621) para ver una demostración de la existencia de 
una solución al problema de flujo de calor analizado en las secciones 10.1 y 10.2. (También 
ahí se da una demostración de la unicidad.) 

Como sería de esperar, podemos usar las series de Fourier y el método de separación de 
variables para obtener “soluciones” cuando los datos iniciales son discontinuos, pues las so- 
luciones formales sólo requieren la existencia de una serie de Fourier convergente. Esto nos 
permite estudiar problemas idealizados, donde las condiciones iniciales no coinciden con las 
condiciones en la frontera o las condiciones iniciales implican una discontinuidad de salto. 
Por ejemplo, podemos suponer que en un principio la mitad del alambre tiene una tempera- 
tura, mientras que la otra mitad tiene una temperatura distinta; es decir, 


Us 0E<LA, 
U, EL 


1) =4 
La solución formal que obtendremos tiene sentido para O < x < £, t > 0, pero debemos 
tener cuidado al interpretar los resultados cerca de los puntos de discontinuidad x = 0, 
EZ y L, 

La cuestión de la unicidad de la solución del problema de flujo de calor se puede respon- 
der de varias formas. Uno puede estar tentado a decir que el método de separación de varia- 
bles proporciona fórmulas para las soluciones y que por tanto hay una única solución. Sin 
embargo, esto no excluye la posibilidad de que haya soluciones que no puedan obtenerse 
mediante el método de separación de variables. 

Ciertas consideraciones físicas nos indican que la temperatura máxima a lo largo de un 
alambre no se incrementa de manera espontánea si no hay fuentes de calor que lo modifi- 
quen. De hecho, si los objetos calientes pudieran extraer calor de los objetos fríos sin inter- 
vención externa, violaríamos la segunda ley de termodinámica. Así, ningún punto en un 
alambre no calentado alcanzará una temperatura más alta que su temperatura máxima inicial. 
Este tipo de afirmaciones se llaman principios del máximo y se pueden demostrar matemá- 
ticamente para la ecuación del calor y la ecuación de Laplace. Uno de tales resultados es el 
siguiente. 


Para un análisis de los principios del máximo y sus aplicaciones, véase Maximum Principles in Differential Equa- 
tions, por M. H. Protter y H. E. Weinberger (Springer-Verlag, Nueva York, 1984). 
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PRINCIPIO DEL MÁXIMO PARA LA ECUACIÓN DEL CALOR 


Teorema 6. Sea u(x, £) una función continuamente diferenciable que satisface la 
ecuación del calor 


(56) Bas Dot, £50, 


y las condiciones en la frontera 
(57) lO.) =uW 1] =0, r>0. 
Entonces u(x, £) alcanza su valor máximo en £ = 0, para alguna x en [0, £L], es decir, 


máx ulx, H= ¿máx ul, 0) ' 
VDer=L£ 


Podemos usar el principio del máximo para mostrar que el problema de flujo de calor 
tiene una única solución. 


UNICIDAD DE LA SOLUCIÓN 


Teorema 7. El problema con valores iniciales y en la frontera 


du du 
58 —==B=3, DEXEL, 1>0, 
50 or Pa Ñ 
(59) ul0,)=4L,H=0, I>0, 


(60) — «ux0)=fx), 0<x<L£, 


tiene a lo más una solución continuamente diferenciable. 


Demostración. Supongamos que v(x, £) y v(x, £) son funciones continuamente dife- 
renciables que satisfacen el problema con valores iniciales y en la frontera (58)-(60). Sea 
w = u —v. Ahora, w es una solución continuamente diferenciable del problema con valores 
en la frontera (56)-(57). Por el principio del máximo, w debe alcanzar su máximo en £ = 0, y 
como 


wlx. 0) = ulx, 0) — vlx, 0) = fx) — f(x) =0 . 


tenemos que w(x, £) < 0. Por lo tanto, u(x, t) < v(x, t) para toda 0 <= x < L,t= 0. Un argu- 
mento similar con w= v — u implica que v(x, t) = u(x, £). Por lo tanto, debemos tener u(x, 
t) = v(x, t) para toda 0 <= x < L, t =0. Así, existe a lo más una solución continuamente di- 
ferenciable del problema (58)-(60). m 
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En los problemas 1 a 10, determine una solución formal 
del problema con valores iniciales y en la frontera dado. 


. 2 
LS <<, 1>0, 
dt Ox 
dO.)=41,0)=0, 1>0, 
ada 0)=(1-x, 0<x<l., 
2 
2 UA UESx<", 1>0, 
dt Ox 
dl) =ump=0, 1>0, 
did) =x, 0<i< 7x7 
E] 
A. dias. $0 
di ax” 
du du 
ar 0, 1) => (7,1) 0, —1>0, 
el D=x, 0<i< 7 
4 UA <<, r>0, 
di Óx 
du du 
E Ml Ss 
30 1) =3(1,1)=0,  1>0, 
dx 0D=x(l xx, 0O<i<1 
a A 
Ot dx? 
du du 
an o, 1) ap 7 t)=0 2>0, 
uxU=e", 0<x< wm 
2 
A, E O<x<rm, 1>0, 
Ot Ox? 
du ou 
Rida e Ss > 
3x0, 1) ym, 2) 0, t>0, 
ulx,0)= 1 —senx, 0<i<oar 
2 
7 82 pcs, 1>0, 
Of Ox 


alo.) =3, ul, = 10, r>0, 


wlx, 0) = sen3x —senóx, 


10, 


11. 


12. 


13. 


14. 


DU HD DO<x<m7T, [>0, 
ot Dx? 

u(0, 1) = ] al, t)=3w1, r>0 
u(x,0)=0, 0<x<w 

du du a 

AA A O0<x< 5", [>0, 
Of dx 

ado.) aro 0, 1>0, 

ulx, 0) =yen2x, OXZai< TT. 

E dEZx<", 1>0 
ol dx” 

ae.) =u mr, p0)=0, I>0, 

ulx, 0) =senx, 0OZ<x< xv. 


Determine una solución formal del problema con va- 
lores iniciales y en la frontera 


E E 

HL <A, 1>0, 
M1 dx 

du 

— = = > 

ax (0,1) y am, i=0, í>0, 
ex 0)=/f(0). 0<x<m. 


Determine una solución formal del problema con va- 
lores iniciales y en la frontera 


. 42 
pS a OLX, ¿>0, 
di dx? 
du 
al, =0, u(í, 1) + (m1, =0, 1>0 


ulx.0) = (0), O0<xX mr. 
Determine una solución formal del problema con va- 
lores iniciales y en la frontera 


AS Ox", r>0, 
ot Ox” 

ul) =um,)=0, —1>0, 
lx, DO) =senx, 06<x<m. 

Determine una solución formal del problema con va- 
lores iniciales y en la frontera 

M3 45, 0<1<w, 1t>0, 
ol dx” 

lO) =4 mm, =1, í>0, 


ulx,0)=1, 0O<x< mr. 


En los problemas 15 a 18, determine una solución for- 
mal del problema con valores iniciales y en la frontera 


de MAA A ER 
or dx? dy? 
A A EN 
gx dx 
dx.0,1) =ulx,m,1)=0, 0<x< 7, 1>0. 
div 0O=frey). 0XCi<r, 0<y< wr, 


para la función dada f(x, y). 


15. f(x. y) = cos bxsendy — 3 cos isen1ly . 
16. f(x, y) = cos xsen y + 4 eos 2xsen y 
—= 3 cos Íxsendy . 
17. fly) = y. 
18, fx, y) = xseny . 


PMRATOT6” La ECUACIÓN DE ONDA 


19. 
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Difusión química. La difusión química a través 
de una capa delgada queda descrita mediante la ecua- 
ción 

2 - k 

Di Ox 
donde C(x, £) es la concentración en moles/ cmd, la 
difusividad k es una constante positiva con unidades 
em?/s, y L > 0 es una tasa de consumo con unida- 
des s”!. Suponga que las condiciones en la fronte- 
ra son 


ec 


2 


EC 


C(0, 1) =C(a,t)=0, 1>0, 


y que la concentración inicial está dada por 
C(x, 0) = f(x), 


Use el método de separación de variables para deter- 
minar formalmente la concentración C(x, £). ¿Qué 
ocurre con la concentración cuando £ > +00? 


0<x <a: 


En la sección 10.2 presentamos un modelo para el movimiento de una cuerda vibrante. Si 
u(x, t) representa el desplazamiento (deflexión) de la cuerda y los extremos de la cuerda se 
mantienen fijos, entonces el movimiento de la cuerda queda descrito mediante el problema 


con valores iniciales y en la frontera 


Mm) A O<I<L, 
(2) ulO, 1) = uíL,1) = £>0, 
3) dx 0)=f0, 0O<x<L, 
(4) e L0)=g(a), OSI<L 


La ecuación (1) se llama la ecuación de onda. 

La constante o? que aparece en (1) es estrictamente positiva y depende de la densidad 
lineal y la tensión de la cuerda. Las condiciones en la frontera en (2) reflejan el hecho de que 
la cuerda se mantiene fija en los dos extremos x =0 y x =L. 

Las ecuaciones (3) y (4) especifican, respectivamente, el desplazamiento inicial y la ve- 
locidad inicial de cada punto sobre la cuerda. Para que las condiciones iniciales y en la fron- 
tera sean consistentes, suponemos que (0) = X(L) =0 y g(0) = g(L) =0. 

En la sección 10.2 usamos el método de separación de variables para mostrar que una 
solución formal de (1)-(4) está dada por (véanse las ecuaciones (24)-(26) de las páginas 


585-586) 


(5) ulx, fl = 2 A, cos 


1 + b,sen 


na, PTTX 
b E 
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donde a,, y b, quedan determinadas mediante las series de senos de Fourier 


[00] 


(12) ul(x, 1) = 2 a (sen ñ 


Véase la figura 10.15 para un bosquejo de las sumas parciales de (5). 


cl 0<x=< 7/2 
Tx Tm/2=<x<7 y g(x) =0 


Figura 10.15 Sumas parciales para la ecuación (5) con f(x) = l 


Cada término (o modo) en el desarrollo (5) se puede ver como una onda estacionaria 
(una onda que vibra en su lugar, sin movimientos laterales a lo largo de la cuerda). Por ejem- 
plo, el primer término, 


TO TO TX 

(a cos, 1 + bi 3) sen > 
es una función de forma senoidal sen(11x/L) multiplicada por una amplitud variable con el 
tiempo. El segundo término también es un senoide sen(211x/L) con una amplitud variable 
con el tiempo. En el último caso, existe un nodo a la mitad, en x = L/2 que nunca se mueve. 
Para el n-ésimo término, tenemos un senoide sen(n1rx/L) con una amplitud variable con el 
tiempo y (n — 1) nodos. Esto se ilustra en la figura 10.16. Así, la separación de variables 
descompone los datos iniciales en senoides o modos (ecuaciones (6)-(7)), asigna a cada mo- 
do una frecuencia a la cual vibrar (ecuación (5)) y representa la solución como la superposición 
de una infinidad de ondas verticales. Los modos con más nodos vibran a mayores frecuen- 
cias. Si se elige la configuración inicial de la cuerda de la misma forma que los términos in- 
dividuales de la solución, podemos activar sólo ese modo. 

Los diversos modos de vibración de una cuerda de guitarra son distinguibles por el 
oído humano por medio de la frecuencia del sonido que generan; distintas frecuencias se 
disciernen mediante “pasos” diferentes. La frecuencia fundamental es la frecuencia del 
modo más bajo, y los múltiplos enteros de esta frecuencia fundamental se llaman “armó- 
nicos”. Un violonchelo y un trombón suenan diferente aunque toquen la misma frecuen- 
cia fundamental, como fa sostenido, debido a la diferencia en las intensidades de los 
armónicos que generan. 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 
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Figura 10.16 Ondas estacionarias. Las amplitudes variables con el tiempo aparecen con líneas punteadas. 


Muchos dispositivos de ingeniería operan mejor en algunos modos que en otros. Por ejem- 
plo, ciertos modos se propagan hacia abajo en una guía de ondas o una fibra óptica menos atenua- 
dos que los demás. En tales casos, los ingenieros diseñan los sistemas para suprimir los modos no 
deseados, ya sea dando forma a la excitación inicial o introduciendo dispositivos (como tarjetas 
de resistencia en una guía de ondas) que amortiguan ciertos modos de manera preferente. 

El modo fundamental en una cuerda de guitarra se puede suprimir manteniendo un dedo 
en contacto ligero con el punto medio, creando con ello un punto estacionario o nodo en ese 
punto. De acuerdo con la ecuación (5), el paso de la nota se duplica, produciendo una “octa- 
va”. Este estilo de pulsado, llamado “ejecución de armónicos”, se usa con frecuencia en las 
ejecuciones musicales. 

Una característica importante de un dispositivo de ingeniería es el conjunto de frecuen- 
cias angulares soportado por sus modos propios (sus “frecuencias propias”). De acuerdo con 
la ecuación (5), las frecuencias propias de la cuerda vibrante son los armónicos 0, 
nrra/L, n= 1,2,3,.... Estas mezclas suenan bien para el oído humano, y disfrutamos de 
melodías ejecutadas con instrumentos de cuerda. Las frecuencias propias de un tambor no 
son armónicas (véase el problema 21). Por lo tanto, los tambores se usan para el ritmo, no para 
la melodía. 

Como vimos en la sección anterior, el método de separación de variables se puede usar pa- 
ra resolver problemas con condiciones no homogéneas en la frontera y ecuaciones no homogé- 
neas donde el término de forzamiento es independiente del tiempo. En el siguiente ejemplo con- 
sideraremos un problema con un término de forzamiento h(x, t) dependiente del tiempo. 


Para las funciones dadas f, g y h, determine una solución formal del problema con valores 
iniciales y en la frontera 


z 
sn 204 
E 


(8) ri OS Ocxebl,  1£>0, 
(9) ulO, 1) = ulL, 1) = ESO, 
(10) ulx, 0) = 00 , nn. 
(11) a, Dx=egx), 0O<x<E. 


Es claro que las condiciones en la frontera en (9) requieren que la solución se anule para x = 
0 y x = L. Motivados por el hecho de que la solución del sistema homogéneo correspondien- 
te (1)-(4) consta de una superposición de ondas verticales, tratemos de hallar una solución de 
(8)-1 1) de la forma 


(1D ula =- 2 a (sen , 


donde debemos determinar las funciones u,,(£). 


628 Capítulo 10 Ecuaciones diferenciales parciales 


Para cada 1 fija, podemos calcular la serie de senos de Fourier para h(x, £). Si suponemos 
que la serie es convergente a h(x, £), entonces 


(13) híx, 1) = Do A, (sen E 
donde el coeficiente h,(t) está dado por (véase la ecuación (6) en la página 609) 


ES 


A o O IN 
lo L 


mio =% 


Si la serie en (13) tiene las propiedades adecuadas de convergencia, entonces podemos susti- 
tuir (12) y (13) en la ecuación (8) para obtener 


2 uo + (ae). 69 senos ES S hise YE 


nl 


Al igualar los coeficientes de cada serie (¿por qué?), tenemos 


Esta es una ecuación no homogénea con coeficientes constantes, que se puede resolver me- 
diante variación de parámetros. El lector debe verificar que 


e L ; TO 
MALE) = ay cost = 1 + b, ¡sent . + a ' ha(s) so Z lr JE 


(véase el problema 28 de los ejercicios 4.9). Por lo tanto, con esta elección de 1, (1), la serie 
en (12) es una solución formal de la ecuación diferencial parcial (8). 
Como! 


ul0)=a, y an0=b ,(ezs) , 


al sustituir (12) en las condiciones iniciales (10)-(1 1) se llega a 


(14) ulx, 0) = f(x) = Ñ a, Sen 28 A 


as 5 0)= gl - Y ba (25) sent. 


Así, si elegimos a, y b, de modo que se cumplan las ecuaciones (14) y (15), una solución 
formal de (8)-(11) está dada por 


[2/9] 


E HO 
(16) ula) = 2 (a, cos oa n To+ h, sen z Í 
dele 4 (s)senl (1 — 5) lds p sentir? 
a s)sen| 7 5) [ds esen— 2.2 


AA . a 
“Para calcular u,(0), usamos el hecho de que - | Gís, ds = Gle. 1) + Ls, tds. 
y 
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0 u=0 L 


Figura 10.17 Membrana vibrante 


El método de separación de variables también se usa para resolver problemas con valo- 
res iniciales y en la frontera para la ecuación de onda en dimensiones mayores. Por ejemplo, 
una membrana rectangular vibrante de largo £ y ancho W (véase la figura 10.17) queda des- 
crita mediante el siguiente problema con valores iniciales y en la frontera para u(x, y, £): 


(17) Pu _ 5 DEXZL, 0<y<W, 1>0 
a? del ay]? ] " 

(18) ulO, y, t)=u[íL,y, 1) =0, 0OXy<W, 1>0, 

(19) ulx,0,10)=u(W0=0, 0<x<L, 1>0, 

(20) ulx, y, 0) = Hay, E DO<y<wW, 

43N 70) =g(,y) OSx<L, OZ y <W, 


Usamos un argumento similar al dado para el problema de flujo de calor en una placa rectan- 
gular (ejemplo 4 de la sección 10.5) para ver que el problema con valores iniciales y en la 
frontera (17)-(21) tiene una solución formal 


El a 


5,2] [5,9] 
ma? 
Q2) muay tf = Ze 2 Emp COS y Y? + 7 art 


2 
mé n IMTTXA ny 


+ Bizn Sen Va + E ari || sen a 


donde las constantes 4,an y bn quedan determinadas mediante las series dobles de Fourier 


o. 0 
ALE HTY 
Flo, y) = 2, 2 Aran $e L Ns W il 


2 


¿Y » E MIX ATY 
QUíT sen sen —.. 
m=l ¿=1 yes w? ce L W 
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En particular, 


4 LW MTX — NTy 
(3) mn =p ll ; f(x, y)sen Z sen dy dx ] 
4 ISA MX RATY 
(4 Brun = | | glx, y) sen sen——dy dx ; 
6 dé L W 


2 2 
Wa - + = 
E Ww 


Dejaremos la deducción de esta solución como ejercicio (véase el problema 19). 


Ya hemos mencionado que la solución del problema de la cuerda vibrante (1)-(4) 
consta de una superposición de ondas verticales. También hay “ondas viajeras” asociadas a 
la ecuación de onda. Las ondas viajeras surgen de manera natural en el caso de la solución de 
d' Alembert para la ecuación de onda de una cuerda “infinita”. 

Para obtener la solución de d' Alembert de la ecuación de onda 


Pu 00 
—Úe=a . 
dt da” 


usamos el cambio de variables 
Y=x+at, Nn=x- at. 


Si u tiene segundas derivadas parciales continuas, entonces du/dx = du/dyw + 9u/0n y 

du/0t = a(du/dy — du/0n), de donde obtenemos 

a _ Yu Pu Pu 

a? ue din y 

Pa [gu ¿70 ña 
a Cayón al 


Al sustituir estas expresiones en la ecuación de onda y simplificar tenemos 


du e 
oyon 


Podemos resolver esta ecuación directamente, integrando primero con respecto de y pa- 
ra Obtener 


du 
la bn, 


donde b(1) es una función arbitraria de 1; luego integramos con respecto de 1 para ver que 


ul, 9) = A(y) + Bin) , 


donde A(w) y B(n) = Sb(n) dy son funciones arbitrarias. Al sustituir las variables origina- 
les x y £ tenemos la solución de d'Alembert 


(25) — ulx,t) =Al(x + af) + Blx- af). 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 
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Podemos verificar fácilmente, con una sustitución directa, que la función u(x, £) dada por la 
fórmula (25), es en realidad una solución de la ecuación de onda, siempre que A y B sean 
funciones dos veces diferenciables. 


Usar la fórmula de d*Alembert (25) para hallar una solución del problema con valores ini- 
ciales 


du du 
(26) a =oÍixio, >0, 
(27) ax, 0) =f(í0), —w<Íx<oo, 
2s) 0) =g(x), o <x<o 


La fórmula (25) proporciona una solución de (26), de modo que sólo debemos elegir las 
funciones A y B de modo que las condiciones iniciales (27)-(28) se cumplan. Para esto nece- 
sitamos que 


(29) lx, 0) = A) + B(0) =£0) . 


ón 


20 ot 


(x, 0) = «A () — aB'(x) = gl(x) . 
Al integrar la ecuación (30) desde xy hasta x (xy arbitrario) y dividir entre o. tenemos 
(31) ato 89 =1 [gas + e, 
donde C también es arbitrario. Al resolver el sistema (29) y (31), obtenemos 
Alx) = Ha) + — | gls)jds + 5 Si 


80) = 3100 q, | stoas E. 


Usamos estas funciones en la fórmula (25) para tener 


ulx,0) = 5 [fe + an) + fo 9] + 


lo que se simplifica como 


BD ulxt= 5 +at) Eflx-a1)] + [ Mr E 


Determinar la solución del problema con valores iniciales 


du du 
33 —=T=dSG, =0mÁxXÍoo, r>.D, 
td an dx? 
(34) ulx, 0) =8enx, =alÍliZoo, 
y Ains, acre 


ot 
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SOLUCIÓN — Éste es un caso particular del ejemplo anterior, donde a: = 2, f(x) = sen x y g(x) = 1. Al 


sustituir en (32), obtenemos la solución 


(36) — ulx.) = > [senla + 21) + seníx — 21)] +7 Fo ds 


=5SCOXCOS 2 + 1. qu 


Ahora usaremos la fórmula de d* Alembert para mostrar que la solución del problema de 
la cuerda “infinita” consta de ondas viajeras. 

Sea h(x) una función definida en (—oo, 00). La función h(x + a), donde a > 0, es 
una traslación de la función »(x), en el sentido de que su “forma” es igual a la de h(x), 
pero que se ha recorrido a la izquierda en una cantidad a. Esto se ilustra en la figura 
10.18 para una función h(x) cuya gráfica consta de un “tope” triangular. Sit = 0 es un 
parámetro (digamos, el tiempo), entonces las funciones h(x + at) representan una fami- 
lia de funciones con la misma forma pero recorridas más y más hacia la izquierda cuando 
t = 00 (figura 10.19). Decimos que h(x + af) es una onda viajera que se mueve hacia la 
izquierda con velocidad ar. De manera similar, h(x — (rt) es una onda viajera que se mue- 
ve hacia la derecha con velocidad a. 

En relación con la fórmula (25), vemos que la solución de %u/ó? = oa24u/ód consta 
de ondas viajeras A(x + att) que se mueven hacia la izquierda con velocidad a: y B(x — at) 
que se mueven hacia la derecha con la misma velocidad. 

En el caso particular en que la velocidad inicial g(x) = 0, tenemos 


ul) = 


[fx + ar) — fx = at) ] z 


h|— 


Por lo tanto, u(x, t) es la suma de las ondas viajeras 


¿AA+ at) y 3/0 at). 


h(x + a) h(x) 
> x 
x 74 xa xo X, 
Figura 10.18 Gráficas de h(x) y h(x + a) 
h(x+3a) h(x+ 20) h(x+«a) h(x) 
x 
30 20 -Q 0 


Figura 10.19 Onda viajera 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


Sección 10.6 La ecuación de onda 633 


Estas ondas se sobreponen en un principio, y 


ulx,0) = 310) + 5100 =£(0) - 


Cuando t crece, las dos ondas se alejan entre sí con velocidad 2. Esto se ilustra en la figura 
10.20 para una onda triangular. 


Figura 10.20 Descomposición de un desplazamiento inicial en ondas viajeras 


q . TA TX Ea Es 
Expresar la onda estacionaria a" di una superposición de ondas viajeras. 


Usamos una identidad trigonométrica conocida, 


Ta Tx 1 Tr 1 T 
Cos 1Sen=2 = Sem (x — at) + sem lx + at) 


hlx— añ) + hlx+af), 


1 


donde 


Esta onda estacionaria surge de sumar una onda que viaja hacia la derecha con una onda de 
la misma forma, pero que viaja hacia la izquierda. M 


Existencia y unicidad de soluciones 


En el ejemplo 1 usamos el método de separación de variables para deducir una solución for- 
mal del problema con valores iniciales y en la frontera. Para mostrar que esta serie converge 
a una solución genuina necesitamos resultados del análisis real, como en el caso de las solu- 
ciones formales de la ecuación del calor, en la sección 10.5. En los ejemplos 2 y 3 podemos 
establecer la validez de la solución de d* Alembert mediante una sustitución directa en el pro- 
blema con valores iniciales, suponiendo que las funciones iniciales son lo bastante diferen- 
ciables. Dejaremos como ejercicio para el lector mostrar que si f tiene una segunda derivada 
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continua y g tiene primera derivada continua, entonces la solución de d* Alembert es una so- 
lución genuina (véase el problema 12). 

La cuestión de unicidad de la solución del problema con valores iniciales y en la fronte- 
ra (1)-(4) se puede responder mediante un argumento de energía. 


UNICIDAD DE LA SOLUCIÓN DEL PROBLEMA DE LA CUERDA VIBRANTE 


Teorema 8. El problema con valores iniciales y en la frontera 


(37) a = q 


DEXIEL, ¿>0, 


(38) dO.n=wuL,p=0, r>0, 
(39) do 0 =fO. 0<x<L, 


(40  —(0=eb0), DSX<L, 


tiene a lo más una solución dos veces continuamente diferenciable. 


Demostración. Supongamos que u(x, t) y v(x, t) son soluciones dos veces diferencia- 
bles de (37)-(40), sea w(x, 1) := u(x, t) — v(x, t). Es fácil verificar que w(x, £) satisface el 
problema con valores iniciales y en la frontera (37)-(40) con datos iniciales nulos; es decir, 
para0=x<L, 

(41) w(x,0)=0 y ol 0)=0. 
O 
Ahora mostraremos que w(x, 1) =0 para0 <x<L,t=0. 

Si w(x, 1) es el desplazamiento de la cuerda vibrante en la posición x y el instante 1, en- 
tonces (con las unidades adecuadas), la energía total E(t) de la cuerda vibrante en el instante 
t se define mediante la integral 


a 001) (2) 


(El primer término del integrando se relaciona con el estiramiento de la cuerda en la posición 
x y representa la energía potencial. El segundo término es el cuadrado de la velocidad de la 
cuerda vibrante en x y representa la energía cinética.) 

Ahora consideremos la derivada de E(1): 


dE _df1i[ó] ¿fowyY  [(owy 

A Lp == o , 

di ol a ES e 
Como w tiene segundas derivadas parciales continuas (pues u y u las tienen), podemos inter- 
cambiar el orden de integración y derivación. Esto implica 


L 2 2 
| E Po te 
0 


43 — 
08) d Ox ótóx 0 qe 
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De nuevo, la continuidad de las segundas parciales de w garantizan que las parciales cruza- 
das son iguales; es decir, 


ww 
HtOx  Oxor 


Al combinar este hecho con la integración por partes, obtenemos 


L 2 L 2 
dw aw dw dw 
4 AA dd = 2 4 
0) | dx orox h ax arar 


E ye E 1 - 20, DO, t 


Z 
| us dw 
= a y 0, dx 
0 dx? 01 


Las condiciones en la frontera w(0, £) = w(L, £) = 0, £ = 0, implican que (9w/0t)(0, t) = 
(Iw/dt)(L, t) = 0, 1 = 0. Esto reduce la ecuación (44) a 


L a, L 2 
| MED | pe 
0 dx ox 0 dt dx 


Al sustituir esto en el primer integrando de (43), tenemos 


dE pam 00 a 
L-= | LE- dx. 
di vo 01101 dx? 


Como w satisface la ecuación (37), el integrando se anula para toda x. Así, dE/dt = 0, de 
modo que E(t) = C, donde C es una constante. Esto significa que la energía total se conserva 
dentro de la cuerda vibrante. 

La primera condición en la frontera en (41) establece que w(x, 0) = 0 para0 <x=<L. 
Por lo tanto, (4w/d9x)(x,0) = 0 para 0 < x < £. Al combinar esto con la segunda condición 
en la frontera en (41), vemos que cuando £ = 0, el integrando en (42) se anula para 0 <x<L. 
Por lo tanto, E(0) = 0. Como E(+t) = C, debemos tener C = 0. Por lo tanto, 


(45) — E(= 5 NE (22) Z (22) la =0. 


Es decir, la energía total del sistema es igual a cero. 

Como el integrando en (45) es no negativo y continuo y la integral es igual a cero, el in- 
tegrando debe anularse para O < x <= L. Además, el integrando es la suma de los dos cuadra- 
dos, de modo que cada término debe ser igual a cero. Por lo tanto, 


ELA 


x,1)=0 y ES $)=0 


para toda 0 < x < L,1=0. Así, w(x, 1) = K, donde K es una constante. Desde el punto de 
vista físico, esto dice que la cuerda no tiene movimiento. 
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Por último, como w es constante y w se anula cuando £ = 0, entonces w(x, £) = 0. En 
consecuencia, u(x, 1) = v(x, t) y el problema con valores iniciales y en la frontera tiene a lo 


más una solución. Mm 


En los problemas 1 a 4, determine una solución formal 
del problema de la cuerda vibrante descrito por el pro- 
blema con valores iniciales y en la frontera dado. 


2 2 
AA, Did 
ol Ox 
u(0,0) = u(1l,1=0, i>0, 
dx 0) =x (1, 0<x<1, 
Sel20) =senTmx, 0<x<l. 
3 2 
Ls. tir. 10, 
dt 0x7 
(0,1) =ul(m,tH=0, r>0, 
ulx, 0) = sertx : OZx<", 
Sra, 0) = | cosx, O<xi<m. 
22 
a LU p< rr, 1>0, 
af lx 
lO, =«4m,1)=0, ¿>0, 
ulx,0) =x rx), UE TT, 
du 
as = ÍÁx < . 
0 x01=0, 0 Xx T 
2 2 
GU GE dardos 
or qx” 
u(0,)=u(m,p)=0, 1>0, 
u(x, 0) = sendx + 7senóx, UEX<x7, 
du Ea O<i< mf, 
=-(x, 0) > 
dt T=Xx, Aim. 


5. La cuerda pulsada. Una cuerda vibrante queda 
descrita mediante el problema con valores iniciales y 
en la frontera (1)-(4). Si la cuerda se levanta hasta 
una altura hy en x = a y se suelta, entonces las con- 
diciones iniciales son 


mee OD<xi=«a, 
BIS AL=3L=a, asx<L, 


y g(x) =0. Determine una solución formal. 


6. La cuerda golpeada. Una cuerda vibrante queda 
descrita mediante el problema con valores iniciales 
y en la frontera (1)-(4). Si la cuerda se golpea en 
x = a, entonces las condiciones iniciales se pueden 
aproximar mediante f(x) = 0 y 


vyxfa , 
sl) = Lo Ma, 


donde vy es una constante. Determine una solución 
formal. 


dDx=a, 
aÍx<L, 


En los problemas 7 y 8, determine una solución formal 
del problema de la cuerda vibrante descrito mediante el 
problema con valores iniciales y en la frontera no homo- 
géneos dado. 


2 2 
MP, 0<x< 70, 1>0, 
Ox 
nO.) =um]=0, :>0, 
ulx, 0) =senx, OEXET, 
50,0) = 5sen?2x — Isenóx, DIx< "wr, 
y2 2 
A ODEXET, I>0, 
dE qx” 
ul0,)=ul 1,0) =0, —1£>0, 
dex, 0)=0, —0X<i<xwr, 
(0) =0, O<x<w". 


9. Si un extremo de una cuerda se mantiene fijo mien- 
tras que el otro queda libre, entonces el movimiento 
de la cuerda queda descrito mediante el problema 
con valores iniciales y en la frontera 


El 2 
El 27 O<x<L, 1>0, 
dt dx 
a de za 
(0) =0 y an o) O, t>0, 
dx, 0) =f00),  —0O<x<L, 
Eo =e20. O<x<LE. 


ot 


Deduzca una fórmula para la solución formal. 


10. Deduzca una fórmula para la solución del siguiente 
problema con valores iniciales y en la frontera que 
implica condiciones en la frontera no homogéneas 


2 2 
PL SAS L,) 1>0, 
ol Ox 
== aMLoO=Us I>0, 
uíx, 0) =f00) , DEXÁL, 
00) =8(), 0<x<L, 


donde U' y U, son constantes. 

11. El problema del telégrafo.' Use el método de se- 
paración de variables para reducir una solución for- 
mal del problema del telégrafo 


2 2 
EE e. MESE. 1350 
dt ot dx? 
¿00 =dLD=D. +0, 
ulx, 0) = FL), DEXSZL, 
Se(x0)=0, DEXAEL. 


12. Verifique la solución de d'Alembert (32) para el pro- 
blema con valores iniciales (26)-(28) cuando f(x) 
tiene una segunda derivada continua y g(x) tiene una 
primera derivada continua, sustituyendo directamen- 
te en la ecuación. 


En los problemas 13 a 18, determine la solución del pro- 
blema con valores iniciales. 


12 2 
PU o ao, 1>0, 
di dx 

al 0) =f (0), 0x0, 

5200) = glo), =oíix<o, 


para las funciones dadas f(x) y g(x). 


13. f(=0 Ela) =cosx. 

dd fa=, 2) =0. 

15. f(x) = ex. 

16. fíx) = senza .  glO= 

17. fía) = g(x) = senx . 
18. fx] = cos2x, ed = lx. 


19. 


20. 
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Deduzca la solución formal dada en las ecuaciones 
(22)-(24) para el problema de la membrana vibrante 
descrito mediante el problema con valores iniciales 
y en la frontera (17)-(21). 


Ondas acuáticas largas. El movimiento de las on- 
das acuáticas largas en un canal de profundidad cons- 
tante se describe mediante la ecuación linealizada 
de Korteweg y de Vries (KdV) 

(46) 4, + 0, + Bu = 0, 

donde u(x, t) es el desplazamiento del agua desde su 
profundidad de equilibrio en la posición x y el ins- 
tante £, y a: y f son constantes positivas. 

(a) Muestre que la ecuación (46) tiene una solución 


de la forma 
(417. ul) =VO, 
2 = ka — wlk)r . 


donde k es una constante fija y w(k) es una fun- 
ción de k, siempre que V satisfaga 


(48) 


Las soluciones definidas por (47) son llamadas 
ondas uniformes. 

(b) Desde el punto de vista físico, sólo nos interesan 
soluciones V(z) acotadas y no constantes en el 
intervalo infinito (—0oo, 00). Muestre que tales 
soluciones existen sólo si ak — w > 0. 

(c) Sea 4 = (ak — w)/(Bk”). Muestre que las so- 
luciones de la parte (b) se pueden expresar en la 
forma V(x, 1) = A sen [Akx — (aak — BA )1 
+B], 
donde A y B son constantes arbitrarias. [Suge- 
rencia: Despeje w en términos de A y k y use 
(47).] 

(d) Como A y k se pueden elegir de manera arbitra- 
ria y siempre aparecen juntas como el producto 
Ak, sin pérdida de generalidad podemos hacer 
A = 1, con lo que tenemos 
Víx, 1) = Asen| kx — lak — Bi) +B], 

como una solución de onda uniforme de (46). 

La relación de definición w(k) = ak — BKk' se 


Para un análisis del problema del telégrafo, véase Methods of Mathematical Physics, por R. Courant y D. Hibert, 
volumen IT (Wiley-Interscience, Nueva York, 1989). 
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llama la relación de dispersión, el cociente w(k)/k donde f y g son el desplazamiento y la velocidad 
= a — fBk es la velocidad de fase, y la derivada iniciales, respectivamente. Use el método de sepa- 
dw/dk = a — 3Bw? es la velocidad de grupo. ración de variables para deducir una solución for- 
Cuando la velocidad de grupo no es constante, las mal del problema del tambor vibrante. [Sugeren- 
ondas se llaman dispersivas. Muestre que la ecua- cia: Muestre que hay una familia de soluciones de 
ción de onda canónica u,, = 0%u,, sólo tiene ondas la forma 


di ivas. 
On Hr, 1) = [a, cos(k,or) + h, sen (£, cer) | Ip(k,r) E 


21. Tambor vibrante. Una membrana circular vibran- 
te de radio unitario, cuya orilla se mantiene fija en donde J, es la función de Bessel de primer tipo, de 
un plano y cuyo desplazamiento u(r, £) sólo depende orden cero, yO <k¡< k,<- ++ <k, <--- son los 
de la distancia radial r desde el centro y del instante £ ceros positivos de Jy. Ahora, use superposición.] 
queda descrita mediante el problema con valores ini- Véase la figura 10.21. 


ciales y en la frontera. 


2 2 
Pu _ E al 0) 
ot dr? ro dr 


0<r<l1, £1>0, 


all,05=0, 1>0, 

ulr, t) permanece finita cuando r > 0*, 
ulr,0) =fíN, 0<r<3l, 
T(0)=8(), 0<r<1, 


(a) (b) (c) 


Figura 10.21 Formas de los modos para el tambor vibrante. (a)J,(2.405r), (b) Jo(5.520r), (c) Jo(8.654r) 


WTO” ECUACIÓN DE LAPLACE 


En la sección 10.1 mostramos la forma en que la ecuación de Laplace, 


Yu. dun 

0 

de? gy? j 

surge en el estudio de soluciones de estado estacionario o independientes del tiempo para la 
ecuación del calor. Como estas soluciones no dependen del tiempo, las condiciones iniciales 
no son importantes y sólo debemos especificar las condiciones en la frontera. También se 
puede aplicar para analizar el desplazamiento estático u(x, y) de una membrana estirada y 
asegurada en el espacio a lo largo de la frontera de una región (en este caso, u debe satisfacer 
la ecuación de Laplace dentro de la región); para analizar los potenciales electrostático y 
gravitacional en ciertos campos de fuerzas (en este caso, u debe satisfacer la ecuación de La- 
place en cualquier región libre de cargas eléctricas o de masa); y, en la mecánica de fluidos 


EJEMPLO 1 
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de un fluido idealizado, para analizar la función de flujo u(x, y) cuyas curvas de nivel (líneas de 
flujo) u(x, y) = constante, representan la trayectoria de partículas en el fluido (de nuevo, u 
satisface la ecuación de Laplace en la región de flujo). 

Hay dos tipos básicos de condiciones en la frontera que usualmente se asocian con la 
ecuación de Laplace: condiciones de tipo Dirichlet, donde la solución u(x, y) de la ecua- 
ción de Laplace en un dominio D debe satisfacer 


u(x, y) = fla, y)  enóD, 


con f(x, y) una función dada, definida en la frontera óD de D; y las condiciones de tipo Neu- 
mann, donde se pide que la derivada direccional du/ón a lo largo de la normal exterior a la 
frontera satisfaga 


du = ] . 
ee (ay) =eglx.y)  enóD, 


con g(x, y) una función dada definida en 4D. Decimos que las condiciones en la frontera es- 
tán mezcladas si la solución debe satisfacer u(x, y) = f(x, y) en una parte de la frontera y 
(du/ón)(x, y) = g(x, y) en la parte restante de la frontera. 

En esta sección usaremos el método de separación de variables para determinar solu- 
ciones de la ecuación de Laplace con diversas condiciones en la frontera para dominios 
rectangulares, circulares y cilíndricos. También analizaremos la existencia y unicidad de 
tales soluciones. 


Determinar una solución del siguiente problema mixto con valores en la frontera para un rec- 
tángulo (véase la figura 10.22): 


2 2 

1) Ar, 032x<a, 0<y<b, 
dx dy 

Dd 0)= 5 l0y)=0, 0sysb 
do” a” ñ i 

(67 ulíx,b=0, Ó0=1i=za, 

(4) u(x, 0) =F (0), 0=x=za 


0 u(x, 0) =f(x) a 


Figura 10.22 Problema mixto con valores en la frontera 
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SOLUCIÓN Para separar variables, sea u(x, y) = X(x)Y (y); sustituimos esto en la ecuación (1) para 
tener 


xX"()Y(y) + X(09r"() =0, 
lo que se separa como 

X"(2) Ys) _ 

X(x) Y(5) 


donde K es cierta constante. Esto conduce a las dos ecuaciones diferenciales ordinarias 


(5) X"(x)—KxX(0)=0, 
(6) Y"(y) + KYG)=0. 


De las condiciones en la frontera (2), vemos que 
(7) Xx(0)=Xla)=0. 


Ya nos hemos topado antes con el problema de valores propios en (5) y (7) anteriormente 
(véase el ejemplo 1 de la sección 10.5). Los valores propios son K = K, = —(nm/aY, 
n=0,1,2,...,con las soluciones correspondientes 


(8) Xplx) = a, cos (122) , 


donde a,, son constantes arbitrarias. 
Al hacer K = K, = —(n7/a) en la ecuación (6) y despejar Y tenemos' 


Yoly) > An + Boy, 


(9) nTy ATy 
Y, (y) = A, cosh EN + B, senh EL n=1,2.... 


Las condiciones en la frontera u(x, b) = O en (3) se satisfacen si Y(b) = 0. Al hacer 
y = ben (9), vemos que queremos Ay = —bB, y 


A, =—B, tanh (122) o de manera equivalente, Y, (y) = C,, senh ES - >) alos. 


(véase el problema 18). Así, vemos que existen soluciones de (1)-(3) de la forma 
uola, y) = Xol)Yoly) = apBoly — b) = Ely — b) , 


a A] 


"Por lo general escribimos Y, (y) = a, e ?/2 + p,e "5/2. Sin embargo, los cálculos se simplifican en este caso usan- 


do las funciones hiperbólicas cosh z = (e* + e”*)/2 y senhz = (e — e *)/2. 
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donde las E,, son constantes. Por el principio de superposición, 


(10) — ala y) = Enly y) + »> E, cos (Ez) sen (y 0) 


es una solución formal de (1)-(3). 
Al aplicar las demás condiciones no homogéneas en la frontera en (4), tenemos que 


u(x, 0) = f(x) = —Epb + y E, nh nx2) cos (12) ] 


dl a 


Ésta es una serie de cosenos de Fourier para f(x) y por lo tanto, los coeficientes están deter- 
minados por las fórmulas 


Así, una solución formal está dada por (10), con las constantes E,, dadas por (11). Véase la fi- 
gura 10.23 para un bosquejo de las sumas parciales para (10). m 


Xx, 0<x=< 7/2 


Figura 10.23 Sumas parciales para el ejemplo 1, con f(x) = E Ss miz ón 


En el ejemplo 1, las condiciones en la frontera fueron homogéneas en tres lados del rec- 
tángulo y no homogéneas en el cuarto lado, ((x, y): y = 0,0 <= x < a). Es importante obser- 
var que el método usado en el ejemplo 1 también se puede utilizar para resolver problemas 
donde las condiciones en la frontera sean no homogéneas en todos los lados. Esto se lleva a 
cabo resolviendo cuatro problemas separados con valores en la frontera, donde tres lados tie- 
nen condiciones homogéneas en la frontera y sólo un lado tiene condiciones no homogéneas. 
La solución se obtiene entonces sumando estas cuatro soluciones (véase el problema 5). 
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EJEMPLO 2 


Para problemas que implican dominios circulares, por lo general es más conveniente usar 
coordenadas polares. En coordenadas rectangulares, el laplaciano tiene la forma 


En coordenadas polares (r, 0), hacemos 
x=rcos0, y=rsenO 


de modo que 


r=Vi+y, lanó = yfx. 


Con paciencia y un poco de cuidado al aplicar la regla de la cadena, se puede mostrar que el 
laplaciano en coordenadas polares es 


Fu 10,1 8 


12 Au + 
9) dr ror ras? 


(véase el problema 6). En el siguiente ejemplo obtenemos una solución del problema de 
Dirichlet en un disco de radio a. 


Un disco metálico circular de radio a tiene su parte superior e inferior aisladas. La orilla 
(r = a) del disco se mantiene a una temperatura dada, que depende de su posición (varía 
con 6). La temperatura de estado estacionario dentro del disco satisface la ecuación de 
Laplace. Determinar la distribución de temperatura u(r, 0) dentro del disco, hallando la solu- 
ción del siguiente problema de Dirichlet con valores en la frontera, que se muestra en la figu- 
ra 10.24: 


O 


ay) san - SS 30, Der<a, —An=0=T, 
dr? Fo dÓr r? qq 
(149 — ula,0) =f(0), -r=0=rw. 
m 
u(a, 0) = f(0) 


Figura 10.24 Distribución de temperatura de estado estacionario en un disco 


SOLUCIÓN 
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Para usar el método de separación de variables, primero hacemos 
u(r, 0) =R(DT(O) , 
donde0=r<ay —T< 0< 7. Al sustituir en (13) y separar variables, tenemos 


r?R"(r) + rR'(r) T"(8) 


== =A, 


R(r) T(9) 
donde A es cualquier constante. Esto conduce a las dos ecuaciones diferenciales ordinarias 
(15) *RN+rR(N—AR(=0, 
(16) T"(0) + AT(0) =0. 


Para que u(r, 0) sea continua en el disco O < r < a, necesitamos que T(0) sea periódica 
con periodo 27r; en particular, necesitamos que 


1 T=7)=RfAw) y Ti-w=T1(7). 


Por lo tanto, buscamos soluciones no triviales del problema de valores propios (16)-(17). 

Cuando A < 0, la solución general de (16) es la suma de dos exponenciales. Por lo tan- 
to, sólo tenemos soluciones triviales con periodo 27. 

Cuando A = 0, vemos que 7(0) = A0 + B es la solución de (16). Esta función lineal 
sólo es periódica cuando A = 0; es decir, T,(0) = B es la única solución con periodo 277 co- 
rrespondiente a A = 0. 

Cuando A > 0, la solución general de (16) es 


T(0) = Acos VA9 + BsenVW0 . 


Por lo tanto, obtenemos una solución no trivial con periodo 277 sólo cuando Vi = n.n=1, 
2, .... (El lector puede verificar esto mediante (17).) Por consiguiente, obtenemos las solu- 
ciones no triviales con periodo 277 


(18) — T,(0) = A, cos n0 + B, sen nt 


correspondientes a Vah= nn=1,2,.... 
Ahora, para A = n,n=0,1,2, ..., la ecuación (15) es la ecuación de Cauchy-Euler 


(19) — PR ()+rR'(r) — rr) =0 
(véase la sección 4.5, página 187). Cuando n = 0, la solución general es 


Roír) = C+ Dinar. 


Como In r > —oo cuando r => 07, esta solución no está acotada cerca de r = O cuando D 0. 
Por lo tanto, debemos elegir D = 0 si queremos que u(r, 0) sea continua en r = 0, Ahora 
tenemos que Ry(r) = C, de modo que up(r, 0) = Ra(r)T(0) = CB, que por conveniencia he- 
mos escrito en la forma 


Á 
20 un 0)=>3, 


donde Ay es una constante arbitraria. 
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Cuando A = n?,n = 1,2,..., el lector debe verificar que la ecuación (19) tiene la solu- 
ción general 


Rilr) = Cy + Dr? 
Como r”” = oo cuando r > 0*, debemos hacer D,, = O para que u(r, 0) esté acotada en 
r =0, Así, 
Ri(r) = Cr”. 
Para cada n = 1,2,... , tenemos las soluciones 
(2D 241,0) = RANT, (8) = Cor*(A, cos n0 + B,sennd) , 


y podemos formar una serie infinita con las soluciones en (20) y (1) para obtener la siguiente 
solución formal de (13): 


Ao 


ulr, 0) = > 


+ 2 Cyr*(A, cosn0 + B, senn0) . 


Es más conveniente escribir esta serie en la forma equivalente 


Du 
do ryo 
(22)  — ulr, 0) = qe 2 (5 (a, cosn0 + b,senn0) , 
n— 
donde las a,, y b, son constantes que pueden determinarse a partir de la condición en la fron- 
tera; sir = a en (22), la condición (14) se convierte en 
[99] 


F0) = > + 2 (a, cosnB + b,sennó) . 


Por lo tanto, si ((0) tiene periodo 27r, reconocemos que a,, y b, son coeficientes de Fourier. 
Así, 


(23) | Dadas as 


—T 


(4) eh) Fl sennd de , an=1l, 2... 
Tio 

En resumen, si a,, y b, se definen mediante las fórmulas (23) y (24), entonces la función 
u(r, 0) dada en (22) es una solución formal del problema de Dirichlet (13)-(14). mm 


El procedimiento del ejemplo 2 también se puede usar para estudiar el problema de Neu- 
manmn en un disco: 


(Qs) Au=0, D=r<a, —_TEBEAT, 
06 ccla0)=f0), —m=0=r. 


Este problema no tiene solución única, pues si u es una solución, entonces la función u 
más una constante también es solución. Además, f debe satisfacer la condición de consis- 
tencia 


(27) IN fido =0. 


= E 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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Si interpretamos la solución u(r, 6) de la ecuación (25) como la distribución de temperatura 
de estado estacionario dentro de un disco circular que no contiene fuentes ni sumideros de 
calor, entonces la ecuación (26) especifica el flujo de calor a través de la frontera del disco. 
En este caso, la condición de consistencia (27) no es más que el requisito de que el flujo ne- 
to de calor a través de la frontera sea igual a cero. (Si seguimos introduciendo calor, ¡la tem- 
peratura no alcanzará el equilibrio!) Dejaremos la solución del problema de Neumann y la 
deducción de la condición de consistencia para los ejercicios. 

La técnica utilizada en el ejemplo 2 también se aplica a dominios anulares, £(r, 0): 0 < 
a < r < by, y a dominios exteriores, £(r, 0): a < rj. También dejamos estas aplicaciones co- 
mo ejercicios. 

La ecuación de Laplace en coordenadas cilíndricas surge en el estudio de distribuciones 
de temperatura de estado estacionario en un cilindro sólido y al determinar el potencial eléc- 
trico dentro de un cilindro. En coordenadas cilíndricas, 


x=rc080, y=rsen0, 2=2, 
la ecuación de Laplace se convierte en 


2 24 2 
as) aun, 19, 10,049. 
Or rór ro00 0 


El problema de Dirichlet para el cilindro ((r, 0,2): 0 <r<=a,0 <= z < by tiene las con- 
diciones en la frontera 


(Q9) ula, 0,2) =f(0,2) , -—7TEÍE AT, O=z2Eb, 
(30) — ulr,0,0) =glr,0), D=r=a, 7 T, 
(3D ulr, fl, b) = hlr, 0) a G=sr=za, = 4 <= 


Para resolver el problema de Dirichlet con valores en la frontera (28)-(31), primero re- 
solvemos los tres problemas con valores en la frontera correspondientes a (i) € =0yh=0; 
(11) f=0yh=0; y (111) f=0 y g =0. Luego, por el principio de superposición, la solución de 
(28)-(31) será la suma de estas tres soluciones. Éste es el mismo método que usamos al tratar 
problemas de Dirichlet sobre dominios rectangulares. (Véanse las observaciones después del 
ejemplo 1.) En el siguiente ejemplo resolvemos el problema de Dirichlet cuando g =0 y 
h=0. 


La base (z = 0) y la parte superior (z = b) de un cilindro libre de carga hacen tierra, de mo- 
do que tienen potencial nulo. El potencial sobre la superficie lateral (r = a) del cilindro está 
dado por u(a, 0, z) = f(6, z), donde (0, 0) = (6, b) = O. Dentro del cilindro, el potencial 
u(r, 0, z) satisface la ecuación de Laplace. Determinar el potencial u dentro del cilindro, ha- 
llando una solución al problema de Dirichlet con valores en la frontera 


32 E =0, 0<rZa, -r=b=Ss<, 0<:2<b 
62) p? r dr r ag? az? 

(33)  ua.03=RÑ8,2), —TEtSZ"T, UÚU=z=b, 

(34) — ul(r, 6,0) =u(r,0,b)=0, 0sr<a, =rzl="w 


Usaremos el método de separación de variables; primero suponemos que 


u(r, 0,2) =R(MNT(ONZ(Z) . 
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Al sustituir en la ecuación (32) y separar las Z, tenemos 


RUN + OJNR (A 1 7") Z"(2) 
A TL LS = 
RÍr) r? T(8) Ztz) 
donde A puede ser cualquier constante. Separamos las R y las T para obtener: 
PR r) + +R(r) ia T"(0) 
R(r) E 
donde u también puede ser cualquier constante. Ahora tenemos las tres ecuaciones diferen- 
ciales ordinarias 
(35) PR) + rRi — (a+ aRrn=0, 
(36) TAO) + pro) =0, 
(37) ZU) AO =0. 
Para que u sea continua en el cilindro, 7(0) debe tener periodo 271. Así, partimos del 
problema de valores propios 
T"(8) + uT(0)=0. rr ib< >", 
Roca =YTa) y Tiom=Tr(%). 


, 


En el ejemplo 2 mostramos que este problema tiene soluciones no triviales para u = n?, 


n=0,1,2,..., dadas por 
(38) T,(0) = A, cosn8 + B,sennó , 
donde las A, y B,, son constantes arbitrarias. 


Las condiciones en la frontera en (34) implican que Z(0) = Z(b) = 0. Por lo tanto, Z 
debe satisfacer el problema de valores propios 


ZE AZ) 20, —0<2<b,  Z(0)=Z(b)=0. 


Ya hemos visto este problema varias veces. Existen soluciones no triviales para A = (mm/bY, 
m=1,2,3,... dadas por 


(39) Znlo) = Cason( 22) 


donde las C,,, son constantes arbitrarias. 
Al sustituir u y A en la ecuación (35) tenemos 


2 
rR"(r) + rR'(r) — (- (1) + Jato =0, 0%r<a. 


El lector debe verificar que el cambio de variables s = (ma1r/b) transforma esta ecuación en 
la ecuación modificada de Bessel de orden n' 


(40 —— RUS) +sR (Ss) — (5 + R(S=0, 0=s5< ==. 


“La ecuación modificada de Bessel de orden n surge en muchas aplicaciones y ha sido estudiada ampliamente. El 
lector puede consultar el texto Special Functions, por E. D. Raineville (Chelsea Publishing Co., Inc., Nueva York, 
1972), para los detalles relativos a su solución. 
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La ecuación modificada de Bessel de orden n tiene dos soluciones linealmente independien- 
tes, la función modificada de Bessel del primer tipo: 


(5) E y a 


que permanece acotada cerca de cero, y la función modificada de Bessel del segundo tipo: 


=p EE da El 1,(s) 
K,(s) = Lim 2 senvrr 


que se vuelve no acotada cuando s > 0. (Recuerde que I' es la función gamma analizada en 
la sección 7.6.) Una solución general de (40) tiene la forma CK,, + DI,, donde C y D son 
constantes. Como u debe permanecer acotada cerca de s = O, debemos hacer C = 0. Así, las 
soluciones deseadas de (40) tienen la forma 


(41) Ron (5) = Pato 252) > n= 0, 1, ny m= 1, 2, o... 


donde las D,,, son constantes arbitrarias. 
Si multiplicamos las funciones en (38), (39) y (41) y luego sumamos sobre m y n, obte- 
nemos la siguiente solución de (32) y (34) en términos de series: 


an ano.) E (07) enfe) 


co [67 
=E 2 z (Ajay CORA + Bay somo y, (232) sen (mz ; 
E m= 


donde 4, Y Dn, son constantes arbitrarias. 
Las constantes en (42) se pueden obtener al imponer la condición en la frontera (33). Al 
hacer r = a y ordenar términos, tenemos 


(43)  fl0,2)= Y ar0o[ 252) Ml ES 
SS PoTa HTTZ 
E 2 É cala bh ca » ) cosn8 
id | 2 Bsnrta (12) sen ES | senmb . 
n=1 | m=1 b b 


Al analizar esta serie doble de Fourier como la de la sección 10.5 (página 621), vemos 
que 


boa 
(40. am= | l FO, z)sen (==) anden 1:52) , 
a] =x b b 
bar 
(458) Am 2 | | fí0,z) ES cosnbdode jm (179) a nzl, 


boro 
(46) — bp, = Al j fía, 2) son 172) sombdde/ri (079) , nel. 


tl 
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En consecuencia, una solución formal de (32)-(34) está dada por la ecuación (42) con 
las constantes 4,» Y Py, determinadas mediante las ecuaciones (44)-(46). Mm 


Existencia y unicidad de soluciones 


Podemos establecer la existencia de soluciones de los problemas con valores en la frontera 
para la ecuación de Laplace estudiando la convergencia de las soluciones formales obtenidas 
mediante el método de separación de variables. 

Para responder la cuestión de la unicidad de la solución de un problema de Dirichlet con 
valores en la frontera para la ecuación de Laplace, recordemos que esta ecuación surge en el 
estudio de las soluciones de estado estacionario para la ecuación del calor. Así como hay 
principios del máximo para la ecuación del calor, también hay principios del máximo para la 
ecuación de Laplace. Establecemos uno de estos resultados a continuación.' 


PRINCIPIO DEL MÁXIMO PARA LA ECUACIÓN DE LAPLACE 


Teorema 9. Sea u(x, y) una solución de la ecuación de Laplace en un dominio 
acotado D, con u(x, y) continua en D, la adherencia de D. (D = D U 0D, donde ¿D 
denota la frontera de D.) Entonces u(x, £) alcanza su valor máximo en 0D. 


La unicidad de la solución del problema de Dirichlet con valores en la frontera es conse- 
cuencia del principio del máximo. Establecemos este resultado en el siguiente teorema, pero 
dejaremos su demostración como ejercicio (véase el problema 19). 


UNICIDAD DE LA SOLUCIÓN 


Teorema 10. Sea D un dominio acotado. Si existe una solución continua del pro- 
blema de Dirichlet con valores en la frontera 


Au(x, y) =0 enD, 
u(x, y) = f(x y) en óD , 


entonces la solución es única. 


Las soluciones de la ecuación de Laplace en dos variables se llaman funciones armóni- 
cas. Estas funciones surgen de manera natural en el estudio de las funciones analíticas de 
una variable compleja. Además, el análisis complejo proporciona muchos resultados útiles 
acerca de las funciones armónicas. Para un análisis de esta interacción, el lector puede con- 
sultar un texto introductorio de análisis complejo, como Fundamentals of Complex Analysis, 
2a. edición, por E. B. Saff y A. D. Snider (Prentice-Hall, Inc., Englewood Cliffs, Nueva Jer- 
sey, 1993). 


“En la sección 8.2 del texto Partial Differential Equations of Mathematical Physics, 2a. edición, por Tyn Myint-U 
(Elsevier North Holland, Inc., Nueva York, 1980), aparece una demostración de este hecho. 
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En los problemas 1 a 5, determine una solución formal 
del problema con valores en la frontera dado. 


Pu du 
2 


1. =0, OX<xXrT, 0Z<y<l, 
qx? dy 
du du 
SO, 0=y=1, 


ulx, 0) = 4 c0s Óx + cos 7x, DExXEZ"T, 


ux,1)=0, D=1=T. 
Yu. du 

2 —= + 5370, 0<x< 7393, O<y<7, 
da? dy? 
du is ; 
e e, uN) O, US vor, 
ulx,0) =c08x— 2cos4x,  USx=mr, 
ulx, Tr] =0, O=sx=T. 
2 

3 0, 0<x< 0, 0<y<m, 
Ox? j 
ulO, y) =ulmr, y) =0, sy, 
ulx.0) =f10), O=sxiz ", 
ela, m0, OD=i=7v 
2 2 

a 0, 0<4< 07, 0<y<w, 
di? dy 
n(0, y) =u(,y)=0, D=sy=sr, 
lx, 0) =senxr + send, UEx=rT, 
ula T]=0, VD=sx«="7. 
2 2 

ss Hg, 0<x< mr, 0<y<1, 
dx? dy 
du du 
Mo) = Mm) =0, 0Sy<1, 


ulx, 0) = cosx — cos dx, 0=Sx=w. 


ulx, 1) = cos 2x, 0=Sx=T. 


6. Deduzca la forma del laplaciano en coordenadas po- 
lares dada en la ecuación (12). 


En los problemas 7 y 8, determine una solución del pro- 
blema de Dirichlet con valores en la frontera para un 
disco. 


Yu l ou Ln 
o 
io rá rage 
Desr<2, -AEb=>", 
Q.0=f£0), ===>" 
para la función dada f(0). 
7. fl9) = [8], —nsU= >”. 


TEST. 


8. /(0) =cos%8 , 


9. Determine una solución para el problema de Neu- 
mann con valores en la frontera para un disco: 


42 2 
a Lo, 

dr r dr r? 00 

Ver<a, =rEs "7, 

0 

Sra, 0) = (0), -_I=0=w. 


10. Una solución del problema de Neumamn (25)-(26) 
debe satisfacer además la condición de consistencia 
en (27). Para mostrar esto, use la segunda fórmula 
de Green 


donde ¿/ón es la derivada normal exterior y ds es la 
diferencial de la longitud de arco. [Sugerencia: Haga 
v=1 y observe que du/ón = du/ór.] 
11. Determine una solución del siguiente problema de 
Dirichlet para un anillo: 
lu, Lou 
ar? pr 
1IZr<2, “TEE, 
(1,0) = sen48 — cosó, =rTEzB0=>"”, 
u(2,0) = senó , —rEbEm. 
12. Determine una solución del siguiente problema de 
Dirichlet para un anillo: 


El 2 
A 
or” rr root 
ILEZr<3, =A=b= wm, 


u(1,0)=0, =AEÉSZ AT, 
(3,0) = cos 38 + sens, AEB T. 
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13. 


14. 


15. 


16. 


17. 
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Determine una solución del siguiente problema de 
Dirichlet para un dominio exterior: 


¿2 2 

PE e LE 

dr? ror  r? 98” 

LX, =_TEBET, 
1.0) =AÑ0, =r+*lznmn, 


u(r, 0) permanece acotada cuando r => 00. 


Determine una solución del siguiente problema de 
Neumann para un dominio exterior: 


32 2 

ee EE E 

dró  rár rf? gar 

I<r, —_ÉBSE TT, 
MO =J0), —rs0sm. 


u(r, O) permanece acotada cuando r => 00. 


Determine una solución del siguiente problema de 
Dirichlet para un semidisco: 


Puy Ln, 10 

roo rór ra 
O<r<l, 0O<0<T, 
ulr0=0, 0srsl, 
ar r=0, 0Ox=rsl, 

a 1,6) =send0, 0U=3B=T, 


u(O, 0) acotada. 


Determine una solución del siguiente problema de 
Dirichlet para un semianillo: 


ia E A, 
OF r dr r?* 30 
Tn r<Xir, 0<0<7T. 


ulr, 0) =senr,  TEÍrEl. 
al, T]=0, 


ulrr, 0) =u(27,0)=0, 


Aers=lr, 


O=b=rT. 


Determine una solución del siguiente problema mix- 
to con valores en la frontera: 


Puy 1, 18 

dr? rór rr? da 
[Z<r<3, =_TÉBET, 
dl, 0=f0, EVE, 
du 


=Trz=sT. 


“03, 6) =8l0) 
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18. 


19. 


20. 


21. 


22. 


Muestre que 


nTb naTy AY 
—B, tanh| —— |coshl ——] + B,senh| —— 
a a a 


= C sem EE, - » ; 


a“ 


donde 


C, = B,fcosh ES 


Demuestre el teorema 10 relativo a la unicidad de la 
solución del problema de Dirichlet. 
Estabilidad. Use el principio del máximo para de- 
mostrar el siguiente teorema relativo a la dependen- 
cia continua de la solución con respecto de las con- 
diciones en la frontera: 
Teorema. Sean f, y f, funciones continuas en dD, 
donde D es un dominio acotado. Para ¿ = 1 y 2, sea 
u; la solución del problema de Dirichlet 

Au=0, enD, 

u=f;, en ÓD . 

Si los valores en la frontera satisfacen 

LA Guy) — fax, y) | = e para toda (x, y) en óD, 
donde e > 0 es cierta constante, entonces 

|ui(x, y) = u(x y) | < e para toda (x, y) enD. 

Para el problema de Dirichlet descrito en el ejemplo 
3, sean a = b = TT y suponga que el potencial de la 
superficie lateral (r = 75) del cilindro es £(0, z) = 
sen z. Use las ecuaciones (44)-(46) para calcular la 
solución dada por la ecuación (42). 
Invariancia de la ecuación de Laplace. Una fun- 
ción con valores complejos f(z) de la variable com- 
pleja z = x + iy se puede escribir como f(z) = 
u(x,y) + iv(x, y), donde u y v son funciones con va- 
lores reales. Si f(z) es analítica en una región plana 
D, entonces sus partes real e imaginaria satisfacen 
las ecuaciones de Cauchy-Riemann en D; es decir, 
enD 

du _ de 

dx ay” 


due 
0y 


_ 
ax 


Sea f analítica y uno a uno en D; suponga que su in- 
versa f l es analítica en D”, donde D' es la imagen 
de D bajo f. Entonces 

dx dy 


du dv? a 
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son justamente las ecuaciones de Cauchy-Riemann v 
para f!. Muestre que si p(x, y) satisface la ecuación 4 
de Laplace para (x, y) en D, entonces y(u, v) := 
p(x(u, v), y(u, v)) satisface la ecuación de Laplace 
para (u, v) en D”. 


A v(u, v) = constante 


23. Flujo de fluido cerca de una esquina. Las líneas 
de flujo que describen el flujo de un fluido en torno de 
una esquina (véase la figura 10.25) están dadas por 


—u 
p(x, y) = k, donde k es una constante y «, la fun- p=0A 
ción de flujo, satisface el problema con valores en la . A 
Figura 10.26 Flujo sobre una superficie plana 
frontera 
vo ve gura 10.26). Es decir, muestre que el problema 
ax? * ay? =0, x>0, y>0, se reduce a hallar la solución de 
dy 3? ] 
O, 
da 112) 
v>0, E, 
y(u,0)=0, E 


donde y y q están relacionadas como sigue: 
y(u, v) = p(x(u, v), y(u, v)), y la transforma- 
ción entre (u, v) y (x, y) está dada por la fun- 
ción analítica f(z) = 2. 

(b) Verifique que una solución no constante del pro- 
blema en la parte (a) está dada por y(u, v) = v. 


(c) Use el resultado de la parte (b) para determinar 


¿=0 Pi una función de flujo p(x, y) para el problema 
original. 
ga 1025 emana esquina 24. Dominio no acotado. Use separación de variables 
para determinar una solución de la ecuación de La- 
(a) Use los resultados del problema 22 para mostrar place en el rectángulo infinito 0 <x<r,0<y< 
que este problema se puede reducir al de deter- oo, que se anule en los lados x = 0 y x = 7, tienda a 
minar el flujo sobre una placa plana (véase la fi- cero cuando y => 00 y sea igual afíx) para y = 0. 


RESUMEN DEL CAPÍTULO 


Separación de variables: Una técnica clásica eficaz para resolver problemas con valores en 
la frontera para ecuaciones diferenciales parciales es el método de separación de variables. 
Brevemente, la idea es suponer primero que existe una solución que puede escribirse con las 
variables separadas, por ejemplo, u(x, t) = X(x)T(£). Al sustituir u = XT en la ecuación dife- 
rencial parcial e imponer las condiciones en la frontera se llega al problema de hallar los valo- 
res propios y las funciones propias para un problema con valores en la frontera para una ecua- 
ción diferencial ordinaria. Al determinar los valores propios y las funciones propias, se 
obtienen funciones 4, (x,1) = X, (x)T,(t), n = 1,2,3,... que resuelven la ecuación diferencial 
parcial y las condiciones en la frontera. Al considerar combinaciones lineales infinitas de las 
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un(x, 1) obtenemos soluciones de la ecuación diferencial parcial y condiciones en la frontera de 
la forma 


co 


ulx. tf) = 2 Ett E). 


R—= 


A continuación se obtienen los coeficientes c, usando las condiciones iniciales o las demás 
condiciones en la frontera. 


Serie de Fourier: Sea f(x) una función continua por partes en el intervalo [ —T, 7]. La serie 
de Fourier de fes la serie trigonométrica 


a HTA 
fl) De + > faros tr 7 + bnsen o) ; 


donde las a,, y b, están dadas por las fórmulas de Euler: 


a 
a -+| f(x) costar, n=0,1,2...., 


HUTTX 
fase 4d,  n=1,23,.... 

-T T 

Sea f continua por partes en el semiintervalo [0, 7]. La serie de cosenos de Fourier de 


f(x) en [0, 7] es 


> 
11 
| 
EE 


HTTX 
Fla) => 0 2 Gn cos : 


donde 


a |* HTA 
da NN T ñ Fl T 


La serie de senos de Fourier de f(x) en [0, 7] es 


[5 
MATI 
fl) - 2 b, sen > 
donde 
b e Al sen ar 
173 T 0 Xx T 


Las series de Fourier y el método de separación de variables se usan para resolver proble- 
mas con valores en la frontera y problema con valores iniciales y en la frontera para las tres 
ecuaciones clásicas: 


2 

Ecuación del calor ae Tu ; 

dr Ox 

y? 2 
Ecuación de onda eee E ate ] 

or dx 

2 22 
Ecuación de Laplace NN Ed z =0. 

dx dy? 


1. 
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Para la ecuación del calor, existe una única solución u(x, £) cuando los valores en la fron- 
tera en los extremos de un alambre conductor se especifican junto con la distribución inicial de 
temperatura. La ecuación de onda proporciona el desplazamiento u(x, £) de una cuerda vibran- 
te cuando los extremos se mantienen fijos, dados el desplazamiento y la velocidad iniciales en 
cada punto de la cuerda. En tal caso, la separación de variables proporciona una solución que 
es la suma de ondas verticales. Para una cuerda infinita con desplazamiento y velocidad inicia- 
les dados, la solución de d” Alembert proporciona ondas viajeras. La ecuación de Laplace surge 
en el estudio de soluciones de estado estacionario para la ecuación del calor cuando se especi- 
fican condiciones en la frontera de tipo Dirichlet o Neumann. 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


El método de separación de variables es una técnica 
importante para resolver problemas con valores ini- 
ciales y en la frontera y problemas con valores en la 
frontera para ecuaciones diferenciales parciales linea- 
les. Explique en qué parte la linealidad de la ecua- 
ción diferencial juega un papel crucial en el método 
de separación de variables. 


Al aplicar el método de separación de variables en- 
contramos varias funciones especiales, como los se- 
nos, los cosenos, las funciones de Bessel y las fun- 
ciones modificadas de Bessel. Describa tres o cuatro 
ejemplos de ecuaciones diferenciales parciales que 
impliquen a otras funciones especiales, como los po- 
linomios de Legendre, los polinomios de Hermite y 
los polinomios de Laguerre. (Tal vez necesite explo- 
rar un poco en la biblioteca.) 


Una ecuación diferencial parcial de segundo orden 
con coeficientes constantes de la forma 


e P A 
a + + e 
dx” dxoy dy 


=0 


se puede clasificar mediante el discriminante D := 
b? — 4ac. En particular, la ecuación es 

D>0, y 

D=<O0. 


Verifique que la ecuación de onda es hiperbólica y 
que la ecuación de Laplace es elíptica. Se puede 
mostrar que las ecuaciones hiperbólicas (elípticas) 
pueden transformarse mediante un cambio lineal de 
variables en la ecuación de onda (ecuación de Lapla- 
ce). Con base en su conocimiento de estas últimas 
ecuaciones, describa los tipos de problemas (con va- 
lores iniciales, con valores en la frontera, etc.) que 
son adecuados para las ecuaciones hiperbólicas o pa- 
ra las ecuaciones elípticas. 


hiperbólica — si 
elíptica si 
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CA. Distribución estacionaria de temperatura en un cilindro 
circular 


Cuando la temperatura u dentro de un cilindro circular alcanza un estado estacionario, satisface 
la ecuación de Laplace Au = 0. Si la temperatura sobre la superficie lateral (r = a) se mantie- 
ne en cero grados, la temperatura en la parte superior (z = b) también se mantiene nula, y la 
temperatura en la parte inferior (z = 0) está dada por u(r, 0,0) = f(r, 0), entonces la tempera- 
tura de estado estacionario satisface el problema con valores en la frontera 


tu 10 Lu. an 


ra ¿FASO Usera, —relt=s"r, 020% 
Or rár rod oz 

do ade TEE T, UEISD, 

uír,0,b)=0, Usera, =rebesr, 

ulr,0,0)=f EN ODer<a, TEST, 


donde fa, 0) = 0 para — 1 <= O < Tr (véase la figura 10.27). Para determinar una solución de 
este problema con valores en la frontera, proceda como sigue: 


(a) Sea u(r, 0, 2) = R(r)T(0)Z(2). Muestre que R, T y Z deben satisfacer las tres ecua- 
ciones diferenciales ordinarias 


FR" +rR'— (PAS 403R=0, 
T"+puT=0, 
Z"+AZ=0. 


(b) Muestre que 7(0) tiene la forma 
T(0) =Acos nó + B sennó 


para =1»*.4=0, LD. 

(c) Muestre que Z(z) tiene la forma 
Z(z) = C semh [fB(b —2)] 
para A = —f?, donde $ >0. 


u(r, 0,b)=0 


| 
1 
u(a, 0, 2)=0 | 
1 


u(z 0,0)=f( 0) 


Figura 10.27 Problema de Dirichlet para el cilindro 
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(d) Muestre que para cada n, R(r) tiene la forma 


(e) 


(£) 


(8) 


R,(r) => DJ, (Br) 3 
donde J,, es la función de Bessel del primer tipo. 


Muestre que las condiciones en la frontera exigen que R(a) = 0, de modo que 


J, (Ba) =0 . 


Por lo tanto, para cada n, si 0 < (%,1 , < Oy <-**, < Agy < + + son los ceros de 
J,,, Entonces 


Brin = Om) A Ea 
Además, 
Ry (1) => DJ y (Oyyr/a) ? 


Use los resultados anteriores para mostrar que u(r, 6, z) tiene la forma 


= 2 HH FER b > 
ulr,0, 2) = e ls ) (A yn C08 RO + by, sen n0)senh [0 , 


a—Ú m-! 


donde Am Y Dn SON CONStantes. 


Use la última condición en la frontera y un desarrollo ortogonal doble con funciones 
de Bessel y funciones trigonométricas para deducir las fórmulas 


1 f NE Y (to) drd0 
dom = F, Par > 
B ma? sentía b/ a), (Lom) ] E 0 0 y 2 


param=1,2,3,...,yparan, m=1,2,3,..., 


2 fa ¡27 Unmt 
n= | Fr 0, cos[n0)rdrd0 . 


ra? senh(0yb/a) [paa ] (rm) lá y] e 


2 5 did Cant 
DA A a Fe 0, |] sen(r0)rdrdt . 


ma sentía mb/a)[ Sy + 1 (mm) ] z o J0 a 


E B. Una solución de la ecuación de onda mediante 


transformada de Laplace 


Las transformadas de Laplace permiten resolver ciertas ecuaciones diferenciales parciales. Pa- 
ra ilustrar esta técnica, considere el problema con valores iniciales y en la frontera 


(1) 


(2) 
(3) 


(4) 
(3) 


Ta, O<x<00, 1>0, 
ado. =HA0,  1>0, 
ulx,0)=0, 0<x<00, 
Se (x, 0) = 0<x<I0, 
lim «(lx H=0, 0, 


ADO 
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Este problema surge al estudiar una cuerda semiinfinita que en un principio está colocada en 
forma horizontal y en reposo, donde uno de los extremos comienza a moverse en forma verti- 
cal. Sea u(x, £) la solución de (1)-(5). Para cada x, sea 
(9,2) 
Ex, s) := LLulx, Dx, s)= | e""ulx, dt. 
0 


(a) Use el hecho de que 


0 a 
yr ee 
(2 Esto, 


y muestre que U(x, s) satisface la ecuación 


UEx<o0o0. 


(b) Muestre que la solución general de (6) es 
Ulx, s) = Aísde sxfo + B(s)e=/a , 


donde A(s) y B(s) son funciones arbitrarias de s. 

(e) Como u(x, £) > 0 cuando x => oo para toda O <= £ < oo, tenemos que U(x, s) > 0 
cuando x => oo. Use este hecho para mostrar que la B(s) en la parte (b) debe ser 
igual a cero. 

(d) Use la ecuación (2) para mostrar que 


Als) = His) = “Ela Hs) . 


donde A(s) está dada en la parte (b). 
(e) Use los resultados de las partes (b), (c) y (d) para obtener una solución formal de 


(1-6). 


EEC. Función de Green 


Sea Q una región en el plano xy con frontera suave 42. Asociamos a 92 una función de Green 
G(x, y; E, 1) definida para parejas de puntos distintos (x, y), (8, y) en Q. La función G(x, y; 
E, 1n) tiene la siguiente propiedad. 

Sea Au := %u/dx? + Fu/dy? el operador laplaciano en Q; sea h(x, y) una función conti- 
nua dada en (2; y sea f(x, y) una función continua dada en 9. Entonces, una solución continua 
del problema de Dirichlet con valores en la frontera 

Aulx, y) =hlx,y), eno, 


ala y) = fía), end, 


está dada por 


(7) u(x, y) = | Gl, y; Es q)alE, 9) de de 


% 


el mn ore male, 
vn 
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donde n es la normal exterior a la frontera 942 de Q y la segunda integral es la integral de línea 
a lo largo de la frontera de 92 con el interior de 92 a la izquierda, conforme se recorre la fronte- 


ra. En (7) suponemos que 44 es lo bastante suave como para que los integrandos y las integra- 
les existan. 


Cuando Q es el semiplano superior, la función de Green es' 


epi La OA 
Gx, y; E, 7) > re lx a Ey + (y + n? 


(a) Use (7) para mostrar que una solución de 


(8) Aulx y) = hlxy) za irico, 0XZy, 
(9) ulx, 0) = (0), 0 Íx<o, 
está dada por 
O A 
O a 


Lee ls 
ES 


=00 


(b) Use el resultado de la parte (a) para determinar una solución de (8)-(9) cuando 
h=0yf=1. 


(c) Cuando 42 es el interior del círculo unitario + y = 1, la función de Green, en 
coordenadas polares (r, 0) y (p, $), está dada por 


Glr, 0, p, q) = ¿nie + p” — 2rp cos[d — 0)] 


MA A cies 
an lr +p 2rp * cosídb — 0) | 77 MP - 
Use (7) para mostrar que la solución de 
2 2 
A eL, Di 


está dada por 


1 EN 1- y ; 
aya 271 h 1 ++? 2rcos[ o — yA das 


Esto se conoce como la fórmula integral de Poisson. 


(d) Use la fórmula integral de Poisson para deducir el siguiente teorema para las solucio- 
nes de la ecuación de Laplace. 


Las técnicas para determinar las funciones de Green aparecen textos de ecuaciones diferenciales parciales como 
Partial Differential Equations of Mathematical Physics, 2a. edición, por Tyn Myint-U (Elsevier North Holland, 
Inc., Nueva York, 1980), capítulo 10. 
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Teorema 11. Sea u(x, y) una función que satisface Au = O en un dominio acotado 
Q en R? y sea (xo, yo) en Q. Entonces 


ir 


(10) (o, Yo) = 57 [ u(xy + reos 0, yy + rseng) de 
0 


para toda r > 0 tal que el disco B(Xo, Yo 7) = (ay): (0) + O — 1)? < 1? 
está totalmente contenido en Q. 


[Sugerencia: Use un cambio de variables que transforme el disco B (xo, Yo; 7) en el 
disco unitario B(0, 0; 1).] 


ED, Método numérico para Au = f en un rectángulo 
Sea R el rectángulo abierto 
R=lleacicb cy <d) 


y OR su frontera. Aquí describiremos una técnica numérica para resolver el problema de Dirich- 
let generalizado 


an ata? y RS 


ulx,y)= ely),  para(x, y)enar . 

El método es similar a la técnica de diferencias finitas analizado en el capítulo 4. Primero 
elegimos enteros positivos m y n y tamaños de paso h y kde modo que b — a = hm y d —c= kn. 
El intervalo [a, b] se divide ahora en m subintervalos iguales y [c, d] en n subintervalos iguales. 
Los puntos de la partición son 

x=aw+ih, O=S<¡=m, 
y=c+jk, O=/¡Emn 


(véase la figura 10.28). Las líneas (punteadas) x = x; y y = y; se llaman líneas de la malla y 
sus intersecciones (x;, y;) son los puntos de la malla de la partición. Queremos obtener aproxi- 


Y 
4 
mad y nr Ll 
LO roA1 l 
+ titi hs 
£] LO roA1 I 
1 gs 
LO roA1 I 
LO roA1 I 
LO ro1 I 
LO roA1 R I 
LO roA1 1 
JO + e ¿ pl J pl e] 
q + —x 
0 Xy=4  x, A Am 1 Am=D 


Figura 10.28 Malla rectangular 
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maciones de la solución u(x, y) del problema (11) en cada punto interior de la malla, es decir, 
en (x; y;) tal que l =i¡=m-— 1,1 =<=j=<=n-=— 1. (Por supuesto, de (11), tenemos los valores de 
u(x, y) en los puntos frontera de la malla; por ejemplo, (xo, y¡) = g(Xo, J¡), 0 S Sn.) 

El siguiente paso consiste en aproximar las derivadas parciales %u/¿* y Fu/óy? usando 
las aproximaciones con diferencias centradas 


5 (Ap y) 5 [ul ad 2u(x;, y;) + ul xr, y¡)] paral=i=m-= 1, 


12 
(12) A 


Yu , 1 . 
13) qt y) > q Lutes Y) 2ulxp y) + ada yy 1)] paral SjEn—1. 


Estas aproximaciones se basan en la fórmula genérica 


Y") = d+) — 2y(x) + y(x — h)]/18 + [términos que implican ah? h*,...] , 
que es consecuencia del desarrollo en serie de Taylor de y(x). 


(a) Muestre que al sustituir las aproximaciones (12) y (13) en el problema de Dirichlet 
(11) obtenemos el siguiente sistema: 


Ay? y AY 
(14) a (+) + qPA = (ij Fe) (2) (eje 1) = — AF y) 
parai =1,2,...,m-=1, y ¡¿ l 
do gla, y) > Un j— glb, yo) ; [¡=0,L...,1, 
i= sele), mr=sid, i=1,2%...,m-l, 
donde u, ¿ aproxima a u(x;, y;). 
Observe que cada ecuación en (14) implica aproximaciones de la solución que apare- 
cen en una cruz con centro en un punto de la malla (véase la figura 10.29). 


Qu Yj+ 1) 


(-p ) Qs 1 y7) 
O) 


Qu, Y) 


Figura 10.29 La solución aproximada u;,en (x; y;) se obtiene a partir de los valores en los extremos de la cruz 


(b) Muestre que el sistema de la parte (a) es un sistema lineal de (m — 1)(n — 1) incóg- 
nitas con (m — 1)(n — 1) ecuaciones. 
(c) Para la ecuación de Laplace con f(x, y) = 0, muestre que cuando n = k, la ecuación 


(14) implica que 
pal 
di = q. + Hit + Mii + 45,541) Ñ 
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Compare esta fórmula de promedio con la propiedad del valor medio del teorema 11 
(proyecto C). 
(d) Para la placa cuadrada 
R=[(y):0=1=04,0=y=0.4), 
mantenemos la temperatura de la frontera como sigue: 
ul0.y)=0, ul[0.4, y) = 10y, 0O=y=04. 
ulx,0)=0, u(x, 0.4) = 10x , 0O=x=0.4. 
Use el sistema de la parte (a) con f(x, y) =0,m =n=4yh = k=0.1 para determi- 
nar aproximaciones de las temperaturas de estado estacionario en los puntos de la 


malla de la placa. [Sugerencia: Es útil nombrar a los puntos de la malla con un solo 
índice, digamos, py, P2, . . . , Pg» eligiendo el orden como al leer un libro.] 


CAPÍTULO 


Problemas de valores propios y 


ecuaciones de Sturm-Liouville 


MATT INTRODUCCIÓN: FLUJO DE CALOR EN UN ALAMBRE 
NO UNIFORME 


Formule la ecuación diferencial y las condiciones en la frontera para el flujo de 
calor a través de un alambre delgado aislado, con densidad, conductividad térmica 
y capacidad calórica específica no uniforme, sujeto a condiciones generales en la 
frontera en sus extremos. 


En la sección 10.1 obtuvimos la siguiente ecuación para la temperatura u(x, £) en un alambre 
con densidad p(x), conductividad térmica k(x) y capacidad calórica específica c(x) (véase la 
ecuación (3) en la sección 10.1): 


Ad, HO » 


En E = ar ax + O(x, 1) ] 


Analizamos esta ecuación para el caso en que c, p y k eran independientes de la posición; 
ahora no podremos darnos ese lujo. 

Si los extremos del alambre se mantienen a 0C, pedimos que u(x, £) satisfaga las condi- 
ciones en la frontera 


(2) u(0,1)=4u(L,N=0, 1>0, 


donde L es la longitud del alambre. Si f(x) denota la distribución inicial de temperatura en el 
alambre, entonces u(x, t) debe satisfacer además la condición inicial 


(3) alx.0)=f(0),  —0Ex<L. 


Así, vemos que un modelo matemático para el flujo de calor a través de un alambre no 
uniforme está dado por el problema con valores iniciales y en la frontera formado por las 
ecuaciones (1), (2) y (3). 

En ciertos casos, como el del calor producido por una reacción química, la expresión pa- 
ra la fuente o pozo interno O(x, t) se puede modelar mediante un término proporcional a la 
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temperatura, q(x)u(x, t). La mayor parte de los demás tipos de fuentes son independientes 
de la temperatura y se modelan mediante una función explícita (conocida) h(x, £). Por lo tan- 
to, una ecuación muy general para el flujo de calor en un alambre no uniforme está dada por 


du d du 
(4) dei e) = NAAA 0) + glalula, 1) + Alo. 

En el problema original, las temperaturas en los extremos del alambre se mantenían 
constantes. Más en general, los extremos del alambre podrían estar aislados, du/dx = 0, o 
sólo parcialmente aislados, du/dx + cu = O. Para generalizar la situación, suponemos enton- 
ces que u(x, £) satisface condiciones en la frontera en x = a y x = b de la forma 
(5) ayula,) +a e y=0 bjulb, t) + o )=0 

Jn Lap j Li dd car 
para toda £ > 0. Éstas se llaman condiciones separadas en la frontera, pues la condición im- 
puesta sobre u(x, t) en x = a no depende de los valores de u(x, £) en x = b y viceversa. 

De (4), (5) y G), obtenemos el siguiente modelo general para el flujo del calor en un alam- 


bre no uniforme 


du _a ULT 
(6) ríx) ro 1 = A 0) > lx, 0 +aloulx + hd, acxíÍb, 1>0, 
7) ajula, 1) + arca, Y=0, bjulb, 1) + bro tb, 1-0, 1>0, 


(8) ulx, 0) =F0) , aex<b, 


donde r(x) = c(x)p(x) y p(x) = k(x). 

En el capítulo 10 usamos el método de separación de variables para resolver estos tipos 
de problemas. En particular, analizamos técnicas para trabajar con el término no homogéneo 
h(x, t) (véase el ejemplo 3 de la sección 10.5 y el ejemplo 1 de la sección 10.6). Por ahora 
supondremos que h(x, 1) = 0. Al aplicar el método de separación de variables a las ecuacio- 
nes (6) y (7), es decir, al hacer u(x, £) = X()T(£), llegamos al problema de valores pro- 


pios para y(x): 


d d 
o a re 


(10) — ayla)+ajy la) =0,  byy(b)+by(B)=0, 


+qlx)ly +Aríady=0, a<x<b, 


donde A es un número por determinar. (El lector debe verificar esta afirmación.) El sistema 
(9)-(10) es un problema de Sturm-Liouville con valores en la frontera. Excluimos las 
condiciones triviales en la frontera, donde a, = a, =0 0 b, = b, = 0. Cuando p(x), g(x) y 
r(x) son continuas en [a, b] y p(x) > 0 y r(x) > 0 en [a, b], nos referimos a este sistema co- 
mo un problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera. 

La mayor parte de los problemas de valores propios del capítulo 10 eran regulares. Sin 
embargo, decimos que la ecuación es singular cuando las hipótesis sobre p, p”, q y r sólo 


“Nota histórica: Estos sistemas también se llaman sistemas de Sturm-Liouville o problemas de Sturm-Liouville. 
Reciben este nombre en honor del matemático suizo Jacques Charles Francois Sturm (1803-1855) y el matemático 
francés Joseph Liouville (1809-1882), quienes estudiaron esta clase de problemas con valores en la frontera en la 
década de 1830. 
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son válidas en el intervalo abierto (a, b) y no en el intervalo cerrado; si p se anula en a 0 b; si 
p(x), q(x) o r(x) no están acotadas cuando x tiende a a o a b; o cuando el intervalo (a, b) no 
está acotado. Un ejemplo de problema singular de Sturm-Liouville con valores en la frontera 
es el de determinar soluciones no triviales para la ecuación de Bessel 


má. Aseo. Por 
UD la poda A 


que satisfagan las condiciones en la frontera 
(12) lím_ y(x) y lím_ yx) existen y son finitos y y(b) =0. 
x>0+ x>o0% 


Este problema surge al estudiar el flujo de calor en un cilindro. En este caso, p(x) = r(x) = 
x, que se anula en x = 0. Las condiciones en la frontera en (12) son típicas de los problemas 
singulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera. 

Otra clase importante de condiciones en la frontera es la clase de condiciones periódi- 
cas, que ya hemos estudiado en el contexto de la ecuación de Laplace en un disco (véase la 
sección 10.7). Si buscamos soluciones con periodo P para la ecuación (9), entonces necesita- 
mos que la solución y(x) satisfaga las condiciones periódicas en la frontera 


(13)  y0)=yP),  y(0)=y1(P). 


Como veremos, la teoría de problemas periódicos de Sturm-Liouville está muy relacionada 
con la teoría de problemas regulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera. 

El tipo de problemas con valores en la frontera que surgen de la aplicación del método 
de separación de variables depende de la geometría de la región. Por supuesto, hay que elegir 
un sistema de coordenadas que permita separar las variables. En el capítulo 10 usamos las 
coordenadas rectangulares y las polares.* 

En este capítulo estudiaremos las propiedades de los problemas de Sturm-Liouville con 
valores en la frontera. En la sección 11.2 iniciamos con un análisis de los valores propios y 
las funciones propias. En la sección 11.3 analizamos los problemas regulares de Sturm-Liou- 
ville con valores en la frontera. Los problemas no homogéneos con valores en la frontera y la 
alternativa de Fredholm se analizan en la sección 11.4. Daremos dos métodos para resolver 
los problemas no homogéneos: el método de desarrollo en términos de funciones propias 
(sección 11.5) y las funciones de Green (sección 11.6). En la sección 11.7 analizamos tres 
ejemplos de problemas singulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera: la ecuación 
de Bessel, la ecuación de Legendre y la ecuación de Hermite. Por último, en la sección 11.8, 
describimos la ubicación de los ceros para las soluciones de ecuaciones de Sturm-Liouville, 
según el teorema de separación de Sturm, el teorema fundamental de Sturm y el teorema de 
comparación de Picone. 


MAT” VALORES PROPIOS Y FUNCIONES PROPIAS 


El problema de determinar una solución de una ecuación diferencial lineal de segundo orden 


(1) y" +plody +=), a<x<b, 


Otros sistemas de coordenadas utilizados para ciertas regiones geométricas especiales se analizan en el texto de 
G. Arfken, Mathematical Methods for Physicists, 4a. edición (Academic Press, Nueva York, 1995), capítulo 2. 
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que satisface las condiciones en la frontera 


ajy(a) + ayyy la) + biyylo) + bpylbo)=c,, 
any(a) + ay la) + buylb) + bnylb)=c>, 


es un problema con valores en la frontera en dos puntos. Las condiciones en (2) son 
ejemplos de condiciones lineales en la frontera. Cuando c, = c, = O, decimos que las condi- 
ciones en la frontera son homogéneas; en caso contrario, son no homogéneas. 

Ciertas condiciones en la frontera aparecen con frecuencia en las aplicaciones; estas con- 
diciones son 


(2) 


Separadas: ayy(a) + ayy (a) =c,, 
biy(b) + bay (b) =0> . 


De Dirichlet:? y(a)=c,,  y(b)=<). 


1! 
a 
E 
SS 

= 
— 
1! 
e) 
(5) 


De Neumanmn:** ya) 


Periódicas: AD =D). yvi-D=Y (0, 


donde el periodo es 27. 


Observe que las condiciones de Dirichlet y de Neumann son tipos especiales de condi- 
ciones separadas en la frontera. 

Para los problemas con valores en la frontera que implican ecuaciones de tercer o mayor 
orden, por lo general se especifica un número de condiciones en la frontera igual al orden de 
la ecuación. Cuando el orden es par, estas condiciones en la frontera se separan por lo gene- 
ral, de modo que la mitad de las condiciones se imponen en el extremo x = a y la otra mitad 
en x = b. Más adelante, en esta sección daremos un ejemplo de un problema de cuarto orden. 

Para la ecuación homogénea con condiciones homogéneas en la frontera 


(3) y” + play +g(o)y=0, a<x<b; 
(4) ayyle) + ayy la) + byyy (6) + bay lb) =0, 
ay (a) + ayy La) + bayylb) + bayy (6) = 0, 


es fácil verificar que si H(x) es una solución no trivial de (3)-(4), entonces también lo es Ag 
para cualquier elección de la constante A. Esto proporciona una familia a un parámetro de 
soluciones. Si (3)-(4) tiene dos soluciones linealmente independientes $, (x) y H,(x), enton- 
ces Ajó¡(x) + A2Pb,(x) también es solución para cualquier elección de A; y A»; por 
lo tanto, tenemos una familia a dos parámetros de soluciones. La otra posibilidad es que 
p(x) = 0 sea la única solución de (3)-(4), en cuyo caso existe una única solución. En conse- 
cuencia, pueden surgir tres situaciones: el problema con valores en la frontera (3)-(4) tiene 
una única solución, una familia a un parámetro de soluciones, o una familia a dos parámetros 
de soluciones (véase el problema 31). 


“Nota histórica: Lleva este nombre en honor del matemático alemán Peter Gustav Lejeune Dirichlet (1805-1859) 
como resultado de su trabajo en cálculo de variaciones. Además, él fue el primero en dar una demostración rigurosa 
de la convergencia de las series de Fourier. 

“Nota histórica: Lleva este nombre en honor del matemático alemán Karl Gottfried Neumann (1832-1925), quien 
estudió ecuaciones diferenciales e integrales, así como variables complejas. 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 
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La situación para el problema no homogéneo (1)-(2) es similar. Sin embargo, existe una 
posibilidad adicional: el problema no homogéneo puede no tener soluciones. Los siguientes 
ejemplos ilustran las diversas posibilidades. 


Determinar todas las soluciones del problema con valores en la frontera 
(5) y" +2y+5y=0; 
(69 y0)=2,  ylmf/a)=1. 


La ecuación auxiliar para (5) es 1? + 2r + 5 = 0, que tiene las raíces r = —1 + 21. Por lo 
tanto, una solución general de (5) es y(x) = c¡e * cos 2x + cze * sen 2x. Ahora trataremos 
de determinar c, y c, de modo que se cumplan las condiciones en la frontera en (6). Al hacer 
x =0 y 7/4, vemos que 


NO=0c=2,  y(7/4)= ce "M= 1. 
Por consiguiente, c; = 2 y C, = e”/*, de modo que el problema (5)-(6) tiene la solución 
única 


v(x) = 2e * cos 2x + Pe sendx. 0 


Determinar todas las soluciones del problema con valores en la frontera 
($) y" + y =c0872x ; 
0 y(0)=0,  y(m)=0. 


La ecuación auxiliar para (7) es 1? + 1 = 0, de modo que una solución general para la ecua- 
ción homogénea correspondiente es y,(x) = c, cos x + c, sen x. Como sabemos por el méto- 
do de coeficientes indeterminados, una solución particular de (7) tiene la forma y,(x) = A 
cos 2x + B sen 2x. Al sustituir y, en (7) y despejar A y B, vemos que A = —1/3 y B = 0. Por 
lo tanto, y,(x) = — (1/3) cos 2x. Así, una solución general de (7) es 


(9) y(x) = €, cosx + essenx — (1/3) cos 2x . 


Para determinar los valores c, y c,, sustituimos la solución general (9) en (8) y obte- 
nemos 


y (0)=c,=0,  y(m)=-=c,=0. 


Así, 2 = 0 y cy es arbitrario. Así, el problema (7)-(8) tiene una familia a un parámetro de 
soluciones; a saber, 


yla) = e, cosx — (1/3)c05 2x , 
donde c, es cualquier número real. m 


Determinar las soluciones de 
10 y +4y=0; 
1D. yNem=ym.,  yi-7)=y("). 


La ecuación auxiliar para (10) es 1? + 4 = 0, de modo que una solución general es 


(12) — ylx)=c,c082x + cosen2x . 
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Como cos 2x y sen 2x son funciones con periodo 77 (y por tanto con periodo 277), tenemos 
que y(—7r) = y(7r). Además, y (x) = —2c, sen 2x + 2c, cos 2x también tiene periodo 7r, de 
modo que y (—71) = y (77). Así, (10)-(11) tiene una familia a dos parámetros de soluciones 
dadas por (12), donde c, y c, son parámetros. M 


Veamos qué ocurre si, en el ejemplo anterior, reemplazamos la ecuación (10) por la 
ecuación no homogénea 


(13) y”+4y= dx. 
Una solución general para (13) es 


(14) — y) =x+c,c082x + cssen?2x . 


Como y(— 7) = — 1 + Cc; y y(71) = Tr + C;, vemos que no existen soluciones de (13) que sa- 
tisfagan y(— 11) = y(7r). Así, el problema no homogéneo con valores en la frontera (13)-(11) 
no tiene soluciones. 

Los problemas de Sturm-Liouville con valores en la frontera presentados en la sección 
anterior son ejemplos de problemas con valores en la frontera en dos puntos que implican un 
parámetro A. Nuestro objetivo es determinar para qué valores de A ocurre que el problema 
con valores en la frontera 


d d 
(15) Zoo) + glxly + Arlíady = 0, acx<b, 


(16) — ajyla) + ay la)=0,. — hylb)+ yy (b)=0, 
tiene soluciones no triviales. Tales problemas se llaman problemas de valores propios. Las 
soluciones no triviales se llaman funciones propias y el número correspondiente A es un va- 
lor propio.' 

Una razón para la importancia de los problemas de valores propios es que surgen al usar 
el método de separación de variables para resolver ecuaciones diferenciales parciales (véase 


la sección 10.2). Por lo tanto, es importante recordar algunos ejemplos sencillos de estos pro- 
blemas, resueltos en el capítulo 10. 


Condiciones de Dirichlet en la frontera: 
(1D y+aiay=0; yY0)=y0)=0, 


con los valores propios A, = (nm/L)?, n= 1,2,3,..., y las funciones propias correspon- 
dientes 


db, (x) = a, sen (me) : 


donde las a, son constantes arbitrarias no nulas (véase la sección 10.2). 
Condiciones de Neumann en la frontera: 


(189) y” +Ary=0;  yl0)=y(1)=0, 


TLos lectores familiarizados con el álgebra lineal reconocerán estos valores propios y funciones propias con los va- 
lores y vectores propios del operador lineal definido por £ [y]: = — (1/Npy'Y — (q/r)y, donde el dominio de £ 
consta de las funciones dos veces diferenciables que satisfacen (16). 


EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 
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con los valores propios A, = (n/Ly, n=0,1,2,..., y las funciones propias correspon- 
dientes 


Q,(x) = e, cos (ue) ; 


donde las c,, son constantes arbitrarias no nulas (véase el ejemplo 1 de la sección 10.5). 


Condiciones periódicas en la frontera: 


1 y +a=0; yNor)=yw), — ylem)=y (0), 
con los valores propios A, = 1?, n= 0, 1,2,..., y las funciones propias correspondientes 
dolo) = Ao, ba(x) = A, cos nx + B,senax , nal, 


donde las A, y las B, son constantes arbitrarias, no ambas nulas (véase el ejemplo 2 de la 
sección 10.7). Observe que para el problema de valores propios (19) que implica condicio- 
nes periódicas en la frontera, tenemos dos funciones propias linealmente independientes pa- 
ra cada valor propio distinto de cero A,, n= 1,2,3,.... 


En el siguiente ejemplo mostramos que incluso para la sencilla ecuación y” + Ay = 0, 
podría ser difícil determinar con exactitud a los valores propios. 


Determinar todos los valores propios reales y funciones propias correspondientes para 


CH y +Ay=0; 
DH y0J=0.  3y(m)-yim)=0. 


., .q. y » e s 
La ecuación auxiliar para (20) es r* + A = 0. La naturaleza de las raíces varía para A negati- 
va, cero y positiva, de modo que consideraremos estos casos por separado. 


Caso 1. A<0. Sea A = —p2? para u > 0. Las raíces de la ecuación auxiliar son r = 
+ u, de modo que una solución general de (20) es y(x) = c¡e'* + c,e **. Es más convenien- 
te expresar la solución general en términos de funciones hiperbólicas, de modo que escribi- 
mos y(x) en la forma equivalente y(x) = C; cosh ux + C) senh ux. Al sustituir en las 
condiciones en la frontera en (21) llegamos a 


€¡=0,  3(C; cosh ur + Casenh 7) — (uE senh 7 + Ca cosh or) =0 . 
Para C, = 0, la última ecuación se convierte en 
Ca(3senh ar — pucosh um) = 0) . 


Para obtener una solución no trivial, debemos tener C, + 0, de modo que 3 senh ur — p 
cosh ¡uzr = 0; es decir, u debe satisfacer 


(22) tamhur= 54 


Es fácil ver que en el plano uy, la recta y = 1/3 corta a la curva y = tanh ¡uz sólo una vez 
para u > 0 (véase la figura 11.1 de la página 692). Por lo tanto, sólo existe una solución po- 
sitiva de (22), que denotaremos uy. 

En resumen, el problema con valores en la frontera (20)-(21) tiene un valor propio ne- 
gativo Ay = —uj, tal que tan y = py/3, y las funciones propias correspondientes son 
Yo(x) = cy senh yx, con cy + 0 arbitrario. 
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Figura 11.1 Gráficas de y = 4/3 y y = tanh ur 


Caso 2. A = 0. En este caso, cero es una raíz doble de la ecuación auxiliar, de modo 
que una solución general de (20) es y(x) = c¡x + c,. Al sustituir en (21) tenemos 


a=0, 37me, +30 0=0, 
que tiene la solución c, = c, = 0. Así, sólo tenemos la solución trivial (y en particular, no te- 
nemos funciones propias). 


Caso 3. A>0.Sea A = p2 para u > 0. Las raíces de la ecuación auxiliar son r = 
+ pul, y una solución general de (20) es y(x) = c¡ cos qx + c, sen qx. Al sustituir en (21) 
tenemos 


c=0, 3(c, cos par + eosenprr) — [pue senporr + uc, cos pa) = 0. 
Al hacer c, = 0 en la última ecuación, obtenemos 
cal3 senyor — cos ur) =0. 


Entonces c, es igual a cero o 3 sen ur — peos ar = 0. Es decir, para que existan solucio- 
nes no triviales, yu debe satisfacer la ecuación 


(23) tan Tr = Za ñ 


Para determinar si hay valores de yu > O que satisfagan (23), examinamos las gráficas de y = 
1/3 y y = tan ur. Para los valores de y > O donde se cortan las gráficas, tenemos una solución 
de (23). La figura 11.2 muestra que existe una infinidad de tales valores de u. Sea uu; el me- 
nor de tales valores, ju, el siguiente, y así sucesivamente. Para cada ju, tenemos que y, (x) = cz 
sen 1, x, con c, + 0, es una solución no trivial de (20)-(21) con 4 = A n=1,2,3,.... 


Los tres casos anteriores muestran que los valores propios de (20)-(21) son Ay = — px, 
donde tanh uy” = 0/3 y A, = 12,n =1,2,3,..., donde tan 1,7 = p,/3. Las funciones 
propias correspondientes son yy = Cy senh yx y y, = C, sen u,x, n= 1,2,3,..., donde las 


C, SOn constantes arbitrarias no nulas. Es interesante observar en la figura 11.2 que cuando n 


EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 
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Figura 11.2 Gráficas de y = 4/3 y y = tan rr 
crece, pu, tiende a un múltiplo impar de 1/2. Es decir, A, = (2n + 1 /4 cuando n es grande. 


Podemos usar un esquema numérico, como el método de Newton, para resolver tanh uyr = 
0/3 y tan ¡7 = 1/3, para mostrar que Ay = —9.00000 y A, = 1.23897. m 


En el ejemplo anterior sólo trabajamos con los valores propios reales. En la siguiente 
sección mostraremos que los valores propios de los problemas regulares de Sturm-Liouville 


con valores en la frontera son necesariamente reales, y no complejos. 


Determinar todos los valores propios y funciones propias para 


(24) (ay +ty=0, l<x<e, 


(05  —y(D=0, o. 


= 
== 
" 
A 
Il 


Podemos escribir la ecuación (24) como la ecuación de Cauchy-Euler 
(26) —xy"+xy"+Ay=0. 
(En las secciones 4.5 y 8.5 estudiamos las ecuaciones de Cauchy-Euler.) Al sustituir y = x” 


obtenemos r? + A = 0 como ecuación auxiliar de (26). De nuevo consideramos los tres ca- 
sos A<0,1=0yA>0. 


Caso 1. A<0. Seal = —p? para u > 0. Las raíces de la ecuación auxiliar son r = 
+, de modo que una solución general de (26) es y(x) = cyx* + cax 4. Al sustituir en las 
condiciones en la frontera (25) llegamos a 


cq+c=0, 


cer+cre *=0, 


cuya única solución para 4 > 0 es c; = c, = 0. Así, no hay valores propios A < 0. 


Caso 2. A =0. En este caso, cero es una raíz doble de la ecuación auxiliar y una solu- 
ción general de (26) es y(x) = c, + c, ln x. Al sustituir en (25) tenemos 


c¡ =0, c+c,=0. 


De nuevo, la solución es c; = c, = 0, de modo que A = O no es un valor propio. 
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Caso 3. A>0. Seal = p2 para y > 0. Las raíces de la ecuación auxiliar son ahora 
r = pi, y una solución general de (26) es y(x) = c, cos(u In x) + c, sen( yu In x). Al susti- 
tuir en (25) tenemos 


c=0, Cy Cos 4 + cssenp = 0, 


Si c, = 0, la última ecuación se convierte en c, sen U = 0. Para y =n71,n=1,2,3,...,sen 
p = sen nr = 0 y obtenemos las soluciones no triviales y = c, sen(n7r ln x) de (24)-(25). 


En resumen, el problema (24)-(25) tiene los valores propios A, = (nar)? n = 1, 2, 
3, .. ., con las funciones propias correspondientes y, = c, sen(n ln x), donde c,, es una 
constante arbitraria no nula. Mm 


Los problemas de valores propios para ecuaciones lineales de orden superior aparecen 
en la mecánica del continuo y, en particular, en los problemas de vibración y doblamiento de 
vigas. Una de tales ecuaciones es 


d 
(07 —+aAyr=0, DEXÁL, 
dx 


donde y es el desplazamiento transversal de una viga elástica uniforme de longitud £. Si la 
viga tiene densidad lineal p, momento de inercia en la sección transversal /, y módulo de 
elasticidad de Young E, entonces A = Kp/El, donde K es una constante por determinar. Si la 
viga está apoyada de manera simple en sus extremos, entonces imponemos las condiciones 
en la frontera 


y(0)=y (0)=0, y) =y"(1)=0 


(véase la figura 11.3(a)). Si tenemos una viga voladiza, donde uno de los extremos está em- 
potrado mientras que el otro se mueve libremente, entonces las condiciones en la frontera 
son 


y(0) =y(0)=0, y (L)=y"(1) =0 


(véase la figura 11.3(b)). En ambos casos se puede mostrar que los valores propios deben ser 
negativos. Dejaremos el cálculo de los valores propios y las funciones propias como ejerci- 
cios (véanse los problemas 28 y 29). 


PU, 


(a) (b) 


Figura 11.3 Viga apoyada de manera simple (a) y una viga voladiza (b) 


Los problemas de valores propios para ecuaciones diferenciales estudiados aquí y los pro- 
blemas de valores propios para matrices, analizados en el capítulo 9, son ejemplos de proble- 
mas de valores propios para operadores lineales. Tales problemas se estudian en el campo de 
las matemáticas llamado teoría espectral. En la siguiente sección veremos que hay una rela- 
ción muy estrecha entre las propiedades de los valores y vectores propios para matrices reales 
simétricas (o hermitianas) y para problemas regulares de Sturm-Liouville con valores en la 
frontera. 


Sección 11.2 


En los problemas 1 a 12, determine las soluciones, si és- 
tas existen del problema con valores en la frontera dado. 


l. y” + 2y +26y=0; 


N0=1,  ym)=-e 


y +y=x+l;  y(0=0, yir]=0 
3. y" —- dy + 1l3y=0; 
N0J=0.  yr)=0. 
d. y" + dy +8y=0;5 
v00=-=0, yim)=0. 
5 y" + y =sen2x; 
y(0) =yQr), — y (0) =y (27). 
6 y — yx; 
y(0=3, y (1)=2e-e!-1. 
Ty+y=e?; 
y(0)=0, yr + y (mr) =0 
8. y" +dy=4:; 
ym) =ylm), — ylom)= yl”) 
9, y” + dy =sen2x ; 
yiom)=ylm),  ylom)=y(w). 
10. y" + 2y + 2y=e*c08x; 
yN0)=0,  y(m)=0. 
ll. + iy +y=da?; 
A E 
l2.y"+y=x;3 y(0=0,  ylim=0. 


En los problemas 13 a 20, determine todos los valores 
propios reales y funciones propias para el problema de 
valores propios dado. 


13. y" +Ay=0:; 
14. y"  +Ay=0; 


yY0)=0.  y(D=0. 


iS J= Ma. FESI=YG 
15. y + 3y+Ay=0; 

yi0)=0, yimM=0. 
16. y” —-2y+Ay=0; 

yl0)=0, y (m]=0. 


Ty +A 20; 
2y(0) + y (0)=0, 

18. y" +Ay=0: 
y0)=0, 


y(m)=0. 


y() — 2y (7) =0 . 
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=0, vled)=0, 


«2 En los problemas 21 y 22, use el método de Newton 


(apéndice A) para determinar, con tres cifras decimales, 

los tres primeros valores propios para el problema de va- 

lores propios dado. 

Md. y +Ay=0; 
y(0) + 2y410)=0, 

2 y + Av=0;5 
y(0)=0,  y()+y(1)=0. 

En los problemas 23 a 26, determine todos los valores 

reales de A para los que el problema con valores en la 

frontera dado tenga una solución no trivial. Encuentre 

además las soluciones correspondientes. 


2 y" y +A +y)=0; 


y(0)=0,  y(r)=0. 
24, xy" +Alxy —=y)=0; 
y1)=0,  yle)=0. 
25. y" + Ay=0;5 
y(0)=0, yaA+A5=0. 
26. Y" +Ay=0; 
y0O)=0: Ar) — y (rr) =0. 


En los problemas 27 a 29, determine todos los valores 
propios reales no positivos y las funciones propias de los 
problemas de cuarto orden con valores en la frontera da- 
dos. [Sugerencia: Sea A=—u*, u>00A=0.] 


27 y 0 
y(0)= y (0)=0, 

23. y +Ay=0;5 
y(0) =y(0)=0, 

29. YU + Ay=0; 
y(0) =y"(0)=0, 


30. Demuestre que el problema no homogéneo con valo- 
res en la frontera (1)-(2) tiene una única solución para 
cada función continua f y números c; y c, si y sólo si 
el problema homogéneo con valores en la frontera 
correspondiente, con f(x) = 0 y c¡ = c, = 0 tiene 
sólo la solución trivial y(x) = 0. 
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31. 


32. 


33. 
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Demuestre que el problema homogéneo con valores 
en la frontera (3)-(4) tiene sólo la solución trivial, 
una familia a un parámetro de soluciones, o una fa- 
milia a dos parámetros de soluciones. 

Demuestre que el problema no homogéneo con valo- 
res en la frontera (1)-(2) no tiene solución, tiene una 
única solución, una familia a un parámetro de solu- 
ciones, o una familia a dos parámetros de solucio- 
nes. [Sugerencia: Si y, es una solución de (1)-(2) y 
y es otra solución de (1)-(2), use el principio de su- 
perposición para mostrar que y — y, es una solución 
del problema homogéneo (3)-(4). La conclusión se 
sigue del resultado en el problema 31.] 


Ecuación diferencial parcial. Suponga que el pro- 
blema 
Uy = Uy + 2 DO<xi<Z*, r>0, 
u(0,1)=0, :>0, 
ula, =0, í>0, 


tiene una solución de la forma u(x, t) = X(0)T(0). 
(a) Use el método de separación de variables anali- 
zado en la sección 10.2 para deducir el siguiente 
problema de valores propios para X(x): 
X"(x) + 2X'(x) + AX) =0 5 
xX(0) = X(7)=0. 
(b) Determine los valores propios A y las funciones 


propias correspondientes para el problema de la 
parte (a). 


34. 


35. 
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Suponga que el problema 
ly = Uy 0d<x<l, [>0, 
a l0,1)=0, > 0, 
ult) =0, £>0, 


tiene una solución de la forma u(x, t) = X()T(0). 


(a) Use el método de separación de variables anali- 
zado en la sección 10.2 para deducir el siguiente 
problema de valores propios para X(x): 


Xx + (1+ AX) =0; 
X(0)=X(1)=0. 

(b) Determine los valores propios A y las funciones 
propias correspondientes para el problema de la 
parte (a). 

Ecuación de Helmholtz. Al resolver el proble- 

ma de la membrana vibrante, aparece la ecuación de 

Helmholtz 
Hyx TF My E eu=0, 

Doxa, 0<y<b, 

con condiciones en la frontera 
u(0, y) =ula, y) =0, 
ulx,0) = u(x,b)=0, 

Use el método de separación de variables analizado 


en la sección 10.2 para hallar los valores propios a? 
y las funciones propias correspondientes. 


O<y<b, 
0OX<i<Xa. 


“AT” PROBLEMAS REGULARES DE STURM-LIOUVILLE 


CON VALORES EN LA FRONTERA 


En esta sección analizamos los problemas regulares de Sturm-Liouville con valores en la fron- 
tera, es decir, problemas de valores propios de la forma 


(1) 


(2) ay la) + asy la) =0, 


biy(b) + bay lb)=0, 


(py 60)! + aldyb) + ardyo) =0., 


a<x<b; 


donde p(x), p(x), q(x) y r(x) son funciones continuas en [a, b] con valores reales, p(x) > 0 


y r(x) > 0 en [a, b]. Excluimos los casos en que a; 


(04) 0o by b, O. 


De inmediato surge la siguiente pregunta. ¿Podemos escribir una ecuación diferencial 
lineal homogénea de segundo orden cualquiera en la forma de una ecuación de Sturm-Liou- 
ville? Es decir, ¿podemos convertir la ecuación 


(3) 


Arlx)y"(x) + Aylaly (x) + Aplejyl) + Aplx)y(a) = 0 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


en una ecuación del mismo tipo que (1)? Para hacer esto, quisiéramos determinar p de modo 
que (py')' = py" + p'y' = A>y” + A¡+y”. Esto significa que p = A, y p' = Aj. Pero en ge- 
neral, A) % Aj, de modo que este método directo no siempre es aplicable. Podemos remediar 
esta situación encontrando un factor integrante p(x) tal que al multiplicar (3) por y, real- 
mente obtengamos (y14,)' = pA;. Al hacer p = 4), la última ecuación se convierte en 
p'= yA; = pA,/A,. Al resolver esta ecuación separable en términos de p, tenemos 


plx) SS CoSAúoja dais : 
donde C es arbitraria. Al hacer C = 1 y recordar que uu = p/A,, obtenemos 
(4) px) = [1/A2(x) Je Pernia: . 
Al multiplicar (3) por esta elección de y se tiene 


pAyy” + pAy” + pdpy + Aupy = 0, 


lo que se simplifica como 
(5) [py +gy+ary=0, 


donde p = A», q = pAy y r = Mp. Observe que necesitamos que los coeficientes sean con- 
tinuos y que A,(x) no sea igual a cero. Este procedimiento se ilustra en el siguiente ejemplo. 


Convertir la siguiente ecuación a la forma de una ecuación de Sturm-Liouville: 
(6) MY) + day lo) + 6y() + Ay) 0, 1 >0. 


En este caso, A2(x) = 31% y A¡(x) = 4x. Usamos la fórmula (4) para tener 


1 ¡O/Ada 1 Ada 
nx) = a Ejasidar Ub ax) 
= L tejyar — 1 ¿taf3ltns — qe E 
Bai 3x? a. 30% 


Al multiplicar la ecuación (6) por u(x) = 1/(3x?/?), obtenemos 
ya + ZP y + 2 + AGAN y) =0, 
(7) (ey 0)" +2 Pro rara =0. 
En esta sección haremos 
(8) Llyid)= (ely da) + alorks) » 
de modo que podamos escribir la ecuación (1) en la forma compacta 
Ll y ]t0) + Arlolyla) =0 . 


Usaremos esta notación para expresar las diversas identidades que surgen en nuestro estudio 
de los problemas regulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera. 
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IDENTIDAD DE LAGRANGE PARA Llyl = (py'Y + qy 


Teorema 1. Sean u y y funciones con segundas derivadas continuas en el intervalo 
[a, b]. Entonces, 


(9) uL[v] — vu] = (poa v]) > 


donde W[u, v] = uv” — vu” es el wronskiano de u y v. 


Demostración. Usamos la regla del producto y sumamos y restamos pu'v” para tener 


uL[v] = vL| «| 


1 


w(puY + qu] — v[ (pu) + qu] 
= ulpu) + que — ví pu') — que 
ul pu) + u'(pw') = v'( pu”) E vl pul) 
al pu)" [ul pu)]' 
F , 1] r 
= pluw' — uu')) 


= [emu v] | 


Al integrar la identidad de Lagrange, obtenemos la siguiente ecuación llamada fórmula 
de Green. 


Il 


1! 


FÓRMULA DE GREEN PARA Llyl = (py'Y + qy 


Corolario 1. Sean u y uv funciones con segundas derivadas continuas en el interva- 
lo [a, b]. Entonces, 


b 


00) ' (u£[v] = vL[ul) (dx = (pwia, v])() 


e a 


Si además u y u satisfacen las condiciones en la frontera en (2), la fórmula de Green se 
simplifica a 


ab l (+£.[v] = vL[u])() dx =4). 


Para ver esto, observe que cuando a, + 0 y b, + 0 en (2), entonces 


ula) = —(a:/ajula), uo) = —(b/bjudo) , 
v'la) = —(a,/az)ela), — v(b)= —(b1/0jv(o) . 


Al sustituir estos valores en el lado derecho de (10) tenemos 
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Cuando a, = 0 (de modo que a, + 0), la ecuación (2) implica que u(a) y v(a) se anulan. Por 
lo tanto, [u(a)v'(a) — u(aju(a)] = 0. De manera análoga, cuando b, = 0, obtenemos 
[u(bju((b) — u(b)v(b)] = 0. Por lo tanto, si u y v satisfacen cualquier instancia de las con- 
diciones en la frontera en (2), entonces se cumple (11). 

La ecuación (11) asume una forma particularmente útil y elegante al ser expresada en 
términos de un producto punto. Si hacemos 


b 


ad (15= | Ade, 


él 


entonces (+, +) es un producto interior en el conjunto de funciones con valores reales defini- 
das en [a, b].' Con esta notación, podemos escribir (11) como 


(13) (u, L[w]) = (Ela, v) ; 


Un operador diferencial lineal £ que satisface (13) para todas las funciones u y v en su 
dominio se llama un operador autoadjunto. Hemos mostrado que si L está dada por (8) y 
el dominio de £ es el conjunto de funciones que tienen segundas derivadas continuas en 
[a, b] y satisfacen las condiciones en la frontera en (2), entonces L es un operador autoadjun- 
to. Los operadores autoadjuntos son como las matrices simétricas, en el sentido de que sus 
valores propios son reales. Ahora demostraremos esto para los problemas regulares de Sturm- 
Liouville con valores en la frontera. 


LOS VALORES PROPIOS Y LAS FUNCIONES 


PROPIAS ASUMEN VALORES REALES 


Teorema 2. Los valores propios del problema regular de Sturm-Liouville con va- 
lores en la frontera (1)-(2) son reales y tienen funciones propias con valores reales. 


Demostración. Suponga que A es un valor propio posiblemente complejo de (1)-(2), 
con función propia q (x), la que puede asumir valores complejos. Es decir, 


(4) — Lló]() + rió) =0, 


y H(H 0) satisface las condiciones en la frontera en (2). Al calcular el conjugado complejo 
de ambos lados de (14) y usar el hecho de que p, q y r asumen valores reales, obtenemos 


(15) — Llol6) + rá) =£[6]6) + wrúdo(A) =0 . 


Además, como a;, a,, b, y b, son reales, un argumento similar muestra que $ también satis- 
face las condiciones en la frontera en (2). Por lo tanto, A es un valor propio con función pro- 
pia d. 
De la ecuación (14) obtenemos 
b 


a | dea ON] Ad let le. 


dl 14] 


Para más detalles acerca de los productos interiores, véase el texto de B. Kolman, Elementary Linear Algebra, 6a. 
edición (Prentice Hall, Englewood Cliffs, 1996), capítulo 3. 
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Por otro lado, si usamos la identidad (11) y el hecho de que A sea un valor propio con fun- 
ción propia q, vemos que 


b 


7) [usina = | eLlala | lll. 


Él 


Pero los lados izquierdos de (16) y (17) son los mismos, de modo que al igualar los lados de- 
rechos llegamos a 


b 


-a | opi) dx = a] rl) tax a 


úl a 


Como r(x) > 0 y d es una solución no trivial de (1)-(2), entonces | ?r(x)| H(0)| %dx > 0. 
Así, podemos cancelar esta integral para obtener A = Aslo que significa que A es un número 
real. 

Si H no asume valores reales, podemos obtener funciones propias con valores reales co- 
rrespondientes a A, considerando simplemente las partes real e imaginaria de q (véase el pro- 
blema 16). Esto concluye la demostración del teorema 2. Mm 


Si todas las funciones propias asociadas a un valor propio particular son sólo múltiplos 
escalares entre sí, entonces el valor propio se llama simple. 


LOS VALORES PROPIOS SON SIMPLES 


Teorema 3. Todos los valores propios del problema regular de Sturm-Liouville 
con valores en la frontera (1)-(2) son simples. 


Demostración. Suponga que d(x) y W(x) son dos funciones propias correspondientes 
al valor propio A (así, H y Y son soluciones de la misma ecuación diferencial). Ellas satisfa- 
cen (2), de modo que 


abla) + ap (a) =0, — aya) + aura) =0 . 
Supongamos que a, + 0. (Aplicamos un argumento similar si a, = 0 y a, + 0.) Al determi- 
nar d'(a) y Y (a) se tiene 

pla) = (=afajóla), — vla) = (a /anyla) . 


Si ahora calculamos el wronskiano de b y yen x = a, vemos que 


(18) — Wlo,w]le) = blalwla) — plajpla) 
= blali—a/ayyla) — [=a1/aJplajla) =0 . 


Recuerde que en la sección 4.3 demostramos que si el wronskiano de dos soluciones de una 
ecuación lineal homogénea de segundo orden se anula en un punto, entonces las dos solucio- 
nes son linealmente dependientes. En consecuencia, q y y son linealmente dependientes, de 
modo que una debe ser múltiplo de la otra. Así, A es un valor propio simple. mm 
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Ahora mostraremos que las funciones propias asociadas a valores propios distintos 
cumplen la propiedad de ortogonalidad. Recuerde que en el análisis de los desarrollos orto- 
gonales en la sección 10.3 dijimos que dos funciones con valores reales f y g son ortogona- 
les con respecto de una función de ponderación positiva w(x) en el intervalo [a, b] si 


(19) | Ndglapeldar=0. 


ORTOGONALIDAD DE FUNCIONES PROPIAS 


Teorema 4. Las funciones propias que corresponden a valores propios distintos 
del problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera (1)-(2) son orto- 
gonales con respecto de la función de ponderación r(x) en [a, b]. 


Demostración. Sean A y y valores propios distintos con funciones propias correspon- 
dientes Q y y, respectivamente; es decir, L[p] = —Ard y L[y] = — pury. Por el teorema 2, 
podemos suponer que q y y tienen valores reales. Al hacer u = d y v= yen (11) y sustituir 
L[b] y L[p], vemos que 


o= | ono] —aLló Nas 


a 


a lÑ (—óbpry + Arq) lx) de 


q 


= (A — u) Porton dx. 


4 


Como A + y, tenemos 


Por lo tanto, las funciones propias Q y 4 son ortogonales con respecto de r(x) en [a, b]. m 


Para ilustrar las propiedades de los problemas regulares de Sturm-Liouville con valores 
en la frontera, consideremos el problema 


Q0.— y +Aa=0;  y(0)=y(m)=0. 


En la sección 11.2 mencionamos que los valores propios de (20) son A, = 12, n = 1,2, 
3, ... , con funciones propias correspondientes dp, (x) = c, sen nx. Observe que los valores 
propios son reales y simples, como lo predicen los teoremas 2 y 3. Además, en el ejemplo 2 
de la sección 10.3 demostramos que 


T 
Q1 | senaxsenmaxadx = 0, para m + hn. 
0 
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Así, las funciones propias correspondientes a valores propios distintos son ortogonales con 
respecto de r(x) = 1 en [0, 71], lo que ilustra el teorema 4. 

Observe además que los valores propios para el problema (20) forman una sucesión cre- 
ciente 


MEP LAME AA 


7 az o Aa s 
donde lím,. 30 A, = lím,,30, 17 = +00. Tenemos un orden similar para cualquier problema 
regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera. 


SUCESIÓN DE VALORES PROPIOS 


Teorema 5. Los valores propios del problema regular de Sturm-Liouville con va- 
lores en la frontera (1)-(2) forman una sucesión numerable y creciente 


(22) O O ES EA 


con líM,..+o Ap = +00. 


Este teorema nos dice que un problema regular de Sturm-Liouville con valores en la 
frontera tiene una infinidad de valores propios y que estos se pueden ordenar en una sucesión 
que crece hacia infinito. La demostración de este hecho está más allá de los objetivos de este 
libro, de modo que el lector puede consultar textos más avanzados.' 


Desarrollos en términos de funciones propias 


Si disponemos de una sucesión de funciones ortogonales, podemos usarlas para construir de- 
sarrollos en serie para una clase amplia de funciones. Por ejemplo, las funciones propias 
f(x) = sen nx del problema (20) conducen a los desarrollos en serie de senos de Fourier 
analizados en la sección 10.4: 


an 
FU) 2 by SEN AX. 
En efecto, si fes continua en [0, 77], f” es continua por partes en [O, 71] y (0) = f(7r), entonces 


0) = 2 bysennx, Vex=fw", 
he 


donde 


»-2| Flxlsenaxdx, n= 123... 
To 


Véanse por ejemplo los textos de G. Birkhoff y G. Rota, Ordinary Differential Equations, 4a. edición (John Wiley 
$ Sons, Nueva York, 1989), capítulo 10, o E. Coddington y N. Levinson, Theory of Ordinary Differential Equations 
(Krieger, Nueva York, 1984), capítulo 8. 
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EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


En la sección 10.3 analizamos de manera general los desarrollos ortogonales. Ahí mos- 
tramos que si el conjunto (4,,(x))%-, es ortogonal con respecto de una función de pondera- 
ción positiva w(x) en [a, b], es decir, 

E O, mén, 
er [elos a 
a 1, ”m=au, 
entonces podemos asociar a cada función continua por partes fun desarrollo ortogonal 


[53] 


2) (9 A cba, 


donde 
b 


(25) cy = | Falo, (x)wxjax . 


A 


Las funciones propias correspondientes a valores propios distintos son ortogonales con 
respecto de r(x) para un problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera. Por 
lo tanto, podemos usar las funciones propias para formar un sistema ortonormal con respec- 
to de r(x), simplemente normalizando (cambiando la escala) a cada función propia 4, de 
modo que 


b 
(26) | bildrla) dx =1. 


Construir un sistema ortonormal de funciones propias correspondiente al problema regular 
de Sturm-Liouville con valores en la frontera 


QDD y +i=0; y0)=0, y(m)=0. 


En el problema 9 de los ejercicios 10.2 vimos que los valores propios de (27) son A, = 
(2n — 1)?/4, n= 1,2,3,...,con funciones propias correspondientes 


Las funciones propias son ortogonales con respecto de r(x) = 1 en [0O, 71], de modo que sólo 
debemos elegir las a,, de modo que se cumpla (26). Calculamos 


IS a FT 
| al sen? a | a Los(2n — lx ldx 
o 2 E 


1l 
Aa 


aar/2) z 
Por tanto, podemos hacer a, = VW2/7r, lo que da 


(28) ( VW 2/7 sen (2. > 19) 
a=1] 


como sistema ortonormal de funciones propias. MM 
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Si (d,%-¡ es un sistema ortonormal de funciones propias, entonces podemos usar (24) 
y (25) para obtener un desarrollo para una función fen términos de funciones propias. Pero, 
¿converge tal desarrollo? En tal caso, ¿a qué función converge? Estas cuestiones se contestan 
de manera parcial en el siguiente teorema. 


CONVERGENCIA UNIFORME DE DESARROLLOS EN TÉRMINOS 


DE FUNCIONES PROPIAS 


Teorema 6. Sea [d,,_, un sistema ortonormal de funciones propias para el pro- 
blema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera (1)-(2). Sea funa 
función continua en [a, b], con f' continua por partes? en [a, b]. Si f satisface las 
condiciones en la frontera en (2), entonces 


00 


29) f)= 2Zcb 2), asxsb, 


donde c,, está dada por la fórmula (25), con w(x) = r(x). Además, el desarrollo en 
términos de funciones propias en (29) converge uniformemente en [a, b]. 


La demostración del teorema 6 aparece en textos más avanzados.'* 


EJEMPLO 3 Expresar 


2/7, DEx1= xp, 


JJ TA=x=T, 


19=4 
mediante un desarrollo en términos de funciones propias, usando el sistema ortonormal de 
funciones propias dado en (28). 


SOLUCIÓN Para obtener el desarrollo en términos de funciones propias para f(x), usamos la fórmula 
(25). Así, 


Ca 


IN Pq) V2/7 sen (2) dx 


il 
O 
3 [tu 
paros 
|] 
a 
y 
= 
[ea 
o 
pe 
A A 
el 
E 
LEÍ 
e 
+ 
PA 
3[ 
A 
+ 
_———, 
a 3 
Y 
G 
fun] 
AA 
FR 
ES 
e 
nt_> 
a 


1! 
ms, 
3 [mm 
A 
La 
to 
| CE | 
13) 
51] 
E 
cn 
a 
a 
7] 
ATA 
507 
= 
7 
pn 
E 
an, 
bh 
3 
| 
E 
ba 
Us 
o 
A 
EZ 
il 
o, 
A 
A 


Una función g(x) es continua por partes en [a, b] si es continua excepto por un número finito de puntos donde g 
tiene discontinuidades de salto (véase la sección 7.2). 


WVéase por ejemplo el texto de E. Coddington y N. Levinson mencionado en la nota de pie de la página 678. 
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y así, paran =1,2,3,..., 


E E ») 
30 Y = pi sen ] 
o e mln — po 2. 4 


Por lo tanto, 


(31D f(x) E 2 e, W2/1rsen (2 0) 


A 7h “a 7/2 
= a senla/2) + S3sen(3/2) = 5 35en(5x/2) - isen(1a/2) doses, 


donde las c, están dadas en la ecuación (30). Como f(0) = 0 y f(7r) = 0, f satisface las con- 
diciones en la frontera en (27). Además, fes continua y f”es continua por partes en [0, 77]. Por 
lo tanto, el teorema 6 implica que la serie en (31) converge uniformemente af en [0, 77]. m 


Existen otros resultados relativos a la convergencia puntual de los desarrollos en térmi- 
nos de funciones propias, similares a los resultados para series de Fourier (véase el teorema 
2 de la sección 10.3). Estableceremos uno de estos resultados sin demostración. 


CONVERGENCIA PUNTUAL DE DESARROLLOS EN TÉRMINOS 


DE FUNCIONES PROPIAS 


Teorema 7. Sea (q, )%-, una sucesión ortonormal de funciones propias para el 
problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera (1)-(2). Sean f y f” 
continuas por partes en [a, b]. Entonces, para cualquier x en (a, b), 


(32) > cabal) = ¿1 AI), 


donde las c,, están dadas por la fórmula (25), con w(x) = r(x). 


Problemas periódicos de Sturm-Liouville 


Los problemas periódicos de Sturm-Liouville tienen propiedades similares a los problemas 
regulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera. Por ejemplo, el problema periódico 
de Sturm-Liouville 


3D y +A=0; yl0)=yQr), — y (0)=y(Qr), 


tiene valores propios A, =1,n =0,1,2,..., y funciones propias 
do = ap/2 » Ba (x) = 4, COS MA y Pai) > Ba sen Ax 
paran=1,2,3,.... 


El conjunto de funciones propias 
[1/2, cos x, sen x, cos 2x, sen 2x, ...) 


forma un conjunto ortogonal. Los desarrollos usuales en términos de series de Fourier, anali- 
zados en la sección 10.3, no son más que desarrollos en términos de funciones propias usan- 
do este conjunto; es decir, 

on 


fla) - a /2 + 2 [a, cos nx + b, sennx] . 
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La principal diferencia entre las propiedades de los problemas regulares y periódicos de 
Sturm-Liouville es que los valores propios para el problema periódico de Sturm-Liouville no 
tienen que ser simples. Por ejemplo, cos nx y sen nx son funciones propias correspondientes 
al valor propio A, = n? para el problema periódico (33). En el siguiente teorema, que enun- 
ciamos sin demostración, proporcionamos las propiedades del problema periódico de 
Sturm-Liouville: 


M (pyY+at+ary=05 0 = y,  y(0)=y (20). 


donde p, p”, q y r son funciones continuas con periodo 27, p y r positivas. 


PROPIEDADES DE LOS PROBLEMAS PERIÓDICOS 


DE STURM-LIOUVILLE 


Teorema 8. Para el problema periódico de Sturm-Liouville (34): 


1. Los valores propios son reales y forman una sucesión numerable y creciente 
A¡ <A,<A3...con lim, 0 Ay = +00. 

2. Las funciones propias se pueden elegir de modo que asuman valores reales. 

3. Las funciones propias correspondientes a valores propios distintos son ortogo- 
nales con respecto de r(x) en [O, 27]. 

4. Sea(d,)%-, una sucesión ortonormal de todas las funciones propias y sea funa 
función con periodo 27, continua y tal que f'es continua por partes. Entonces, 


el 


35 fa = L arbala) 


donde 


30. a,= | de aro dx. 


0 


Además, la serie en (35) converge uniformemente en [O, 27] (y por tanto en (—oo, 00)). 


El lector habrá notado en los ejemplos que las funciones propias parecen oscilar; por 
ejemplo, sen nx y sen(2n — 1)x/2. Al observar con más detalle, vemos que la cantidad de 
oscilaciones en [a, b] aumenta al crecer n. Este comportamiento, típico de las soluciones a 
ecuaciones de Sturm-Liouville, se analiza en la sección 11.8. 


En los problemas 1 a 6, convierta la ecuación dada a la 


forma de una ecuación de Sturm-Liouville. ió td 
6. (l — «%)y" —- 2x0 +Ay=0, 
Ly +6y+Ay=0. AE 
2 xy" HAY=0, x>0. En los problemas 7 a 11, determine si el operador dife- 
3 x(l — ax)” —= 2d +Ay=0, UESx<lI. rencial lineal dada Lly], cuyo dominio consta de todas 


de xy” + xv + (x2-Aly=0, x>»0. las funciones que tienen segundas derivadas continuas 
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en el intervalo [0, 71] y satisfacen las condiciones en la 
frontera dadas, es autoadjunto. 


Te 


12. 


13. 


14. 


L[y] = y" + 2y + Sy E 


Ep de 

y(0) ==), y (0)= —y (7) 

Liv =vwW + Ay; 

0) +y(7)=0, vi y 0) =0. 


: Ly] = (14 ay" +2xy + Ary: 


Y0)=0,  yNm-(1+arlr=0. 


Producto interior. El concepto de producto inte- 
rior (+, +) es importante en el estudio de los espacios 
vectoriales generales y generaliza el producto punto 
de vectores en R”. Recuerde que encontramos algu- 
nos productos interiores al estudiar las series de Fou- 
rier y los desarrollos ortogonales en la sección 10.3. 
Verifique que (f, g) definido en (12) es un producto 
interior para f y g continuas en [a, b]; es decir, mues- 
tre que para f, g y h continuas en [a, b] y c un núme- 
ro real, se satisface lo siguiente: 


(y) E y = 0 y es igual a cero sólo cuando f= 0. 


0) (12) = (87 . 
(0) (f + A 2) = [£.g) + lh,g) - 
(Dd (Ae) =clf g). 


Sea £ly] : ). Considere que el dominio de L es 
el conjunto de funciones que tienen cuartas deriva- 
das continuas en [0, 71] y que satisfacen 


(0) =y(0)=0 y ym)=y(m)=0. 


(a) Muestre que £ es autoadjunto. 

(b) Use el resultado de la parte (a) para mostrar que 
las funciones propias correspondientes a valores 
propios distintos del problema 


(37) yin +HAY=0; y(0) = y (0) =0, 
ym) y (0) =0, 


son ortogonales con respecto de w(x) = 1 en 
[0, 71]. 
Sea A un valor propio y p una función propia corres- 
pondiente para el problema regular de Sturm-Liou- 
ville con valores en la frontera (1)-(2). 


(a) Muestre que 


(38) A Ñ rlx)6x) dx 
_ Pons > ql)o (x)j ax 


= [píé(06(x)) 


(b) Use la ecuación (38) para mostrar que si g(x) 
=0 y a, = b; = 0 en (2), entonces A es no nega- 
tiva. 

(c) Muestre que si q(x) < 0 y a, = b, =0 en (2), 
entonces A es no negativa. 

(d) Muestre que si g(x) < 0, a/a, <0 y b,/b, > 0, 
entonces A es no negativa. 

15. Muestre que los valores propios del problema de va- 
lores propios (37) en el problema 13 son no positi- 
vos. [Sugerencia: Deduzca una ecuación similar a la 
ecuación (38) del problema 14.] 

16. Muestre que si d = u + lu es una función propia 
correspondiente a A para el problema regular de 
Sturm-Liouville con valores en la frontera (1)-(2), 
entonces la parte real u y la parte imaginaria u satis- 
facen (1)-(2). 


En los problemas 17 a 24, (a) determine las funciones 
propias normalizadas para el problema dado y (b) use 
los resultados de la parte (a) para expresar f(x) = x me- 
diante un desarrollo en términos de funciones propias. 
(Éstas son las mismas ecuaciones que las de los proble- 
mas 13 a 20 en los ejercicios 11.2.) 


17 y + Ay=0; 0) =0, y (1) =0. 
18 y" +Ayr=0:; 


) 
19, y" +dy+Ay=0; 
20. y" —2y+ Ay=0; 


21. y" +Ay=0:; 

2y(0) +y(0)=0,  y(m)=0. 
22 y" +Ayp=0:; 

y0)=0,  y(m)- 2y (7) = 
na y Y +A ly=0; 

(1) = vien) =0. 

24, io +A ly=0; 
e 
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25. Desigualdad de Bessel. Sea (4,)%_¡ un sistema [Sugerencia: Imite la demostración de la desigual- 
ortonormal con respecto de una función de pondera- dad de Bessel para series de Fourier, problema 38 de 
ción positiva w(x) en [a, b] y sea f continua en [a, b]. los ejercicios 10.3.] 


Muestre que si 


ue 


26. Demuestre que el operador diferencial lineal asocia- 
do con el problema periódico de Sturm-Liouville 


Six) = 2 Erbrlx) (34) es autoadjunto. 


entonces 


(39) 2 ds 


[Atowtas. 


a 


“ATA” PROBLEMAS NO HOMOGÉNEOS CON VALORES EN 
LA FRONTERA Y LA ALTERNATIVA DE FREDHOLM 


EJEMPLO 1 


A diferencia de los problemas homogéneos con valores en la frontera (que siempre tienen a 
y = 0 como solución), los problemas no homogéneos no necesariamente tienen solución. En 
esta sección queremos desarrollar un criterio para determinar si el problema no homogéneo 


(Mo Lly;0):= Ary) + AJO dd + Apr) = AO. a<x<b; 


a Pl 200 
Ba[ y] := azy(a) + az2y la) + bay lb) + bay (bo) = 0, 


tiene una solución. Antes de proceder, debemos presentar el concepto de un adjunto. 


ADJUNTO FORMAL 


Definición 1. Sea £L el operador diferencial dado por el lado izquierdo de la ecua- 
ción (1); es decir, L[y] = 4,y” + A¡y* + Apy. El adjunto formal (o adjunto de 
Lagrange) de L es el operador diferencial L* definido como 


E) Lt [y] := [A42yY" — (A1y)' +Apy > 


siempre que A”, A,” y Ay sean continuas en [a, b]. 


Aunque en este momento no hemos motivado la peculiar definición de L*, pronto des- 
cubriremos su relación con el operador £. El lector debe ocupar unos minutos para verificar 
que si A, = A», es decir, si la ecuación (1) tiene la forma de Sturm-Liouville, entonces L* = 
L. En los siguientes ejemplos calcularemos el operador adjunto formal para un operador con 
coeficientes constantes y para un operador de tipo Cauchy-Euler. 


Determinar el adjunto formal de 


(4) Lly] = y” + 2y' + 2y . 


Sección 11.4 Problemas no homogéneos con valores en la frontera y la alternativa de Fredholm 685 


SOLUCIÓN 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 


En este caso, Ay = A¡ = 2 y 42 = 1. Al sustituir en la fórmula (3) tenemos 
S)  l]=y-2Y+2Y." 
Determinar el adjunto formal de 


(60 Ll) = Py o + 0) + yd) . 


En este caso, A2(x) = 2, Ay(x) = x y Ap(x) = 4. Al sustituir en la fórmula (3) y simplificar 
tenemos 


(mM E*ly]0) = [%y00)” — [w96)]' + 4yd) 


El operador diferencial L y su adjunto formal están relacionados mediante una identidad 
de Lagrange, que es una generalización de la identidad de Lagrange que demostramos para 
operadores de Sturm-Liouville (véase la página 674). 


Teorema 9. Sea L el operador diferencial definido en (1) y sea L* su adjunto for- 
mal. Entonces, 


(8) Llu]u - uL* [y] = —[Plu, v)] , 


donde P(u, v), la concomitante bilineal asociada a L, se define como 


(9) Plu, uv) '=u4 ju — ulAyu)' + Ayu . 


Demostración. Al desarrollar el lado izquierdo de (8), obtenemos 


(10) Lluju— uL*[v] = (Azu" + Ayu" + Aguju — ul (Ayu)” — (Av) + Agu] 
= Agu'v + Aquluv — Aouv” — 2434" — Ásuv + Ajuv + Ajuv” . 


De la definición de P(u, v) en (9), calculamos 


1) E[Plu, v)] = (u'Ayu + HAju + UA vu”) - (uAzu' + UA zu) 


+ (u"Ayu + u'Aju + u'Azu') 


= Aviv + Ayulv — Ájpuv” — ZAluv! — Añuv + Ajuv + Ayuv, 
2 1 2 2 2 1 1 


que es igual al lado derecho de (10). mm 
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Al integrar la identidad de Lagrange obtenemos la fórmula de Green. 


FÓRMULA DE GREEN' 


Corolario 2. Sea L el operador diferencial definido en (1) y sea L* su adjunto 
formal. Entonces, 


b 


(12) p isa lab 


di 


ad 


En la sección 11.3 definimos un producto interior para funciones continuas en [a, b] con 
valores reales, como 


b 


a (a= | 1asya. 


a 
Con esta notación, la fórmula de Green se convierte en 


(14) — (L(m],v) = (u,£*[v)) + Pu, 0) 


a 


La elegancia de la fórmula (14) sirve como justificación de las definiciones peculiares de L* 
y P(u, v). En efecto, nos muestra la forma de transferir el operador £ de la función u a la otra 
función v, al calcular los productos interiores. 

Aunque los operadores L y L* se pueden aplicar a cualquier función y que tenga segun- 
da derivada continua en [a, b] (es decir, para y en Cla, b]), en las aplicaciones debemos res- 
tringir aún más las colecciones de funciones y donde actúan L y L*. Por ejemplo, al resolver 
problemas con valores en la frontera, nos interesa aplicar L sólo a aquellas funciones en 
Ca, b] que satisfagan las condiciones en la frontera. Por lo tanto, al considerar los operado- 
res L y L*, en adelante supondremos que sus dominios respectivos D(L) y D(L* son cier- 
tos subespacios de C?a, b]. 

Dado el operador diferencial lineal L con dominio D(L), veremos las ventajas de res- 
tringir el adjunto formal L* a un dominio D(L*) de modo que 


(15) (L[u], v) = (u, L*[v)) 


se cumpla para toda u en D(L) y toda v en D(L*). Por supuesto, bastaría que D(L*) consta- 
ra de la única función uv = 0, pero esto no es interesante. Lo que realmente queremos es ele- 
gir a D(L*) como el conjunto más grande posible de funciones en C?la, b] para el que se 
cumpla (15). Con esta elección óptima de D(L*), decimos que L* es el operador adjunto'* 


Nota histórica: George Green (1793-1841) fue un matemático inglés que hizo un primer intento de teoría matemá- 
tica del electromagnetismo (1828). 

*El adjunto de un operador se estudia por lo general relacionado con un espacio de Hilbert. Para un análisis más de- 
tallado de los espacios de Hilbert y los operadores adjuntos, véase un texto de análisis funcional, como Functional 
Analyisis, 2a. edición, por W. Rudin (McGraw-Hill, Nueva York, 1991). 
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EJEMPLO 3 


SOLUCIÓN 


de L (es decir, eliminamos el adjetivo “formal”). Para los casos especiales en que L* = L y 
(15) se cumple con D(L*) = D(L), decimos que L es autoadjunto. Por ejemplo, en la sec- 
ción anterior mostramos que para un problema regular de Sturm-Liouville con valores en la 
frontera, el operador asociado £L es autoadjunto (el dominio de £ consta de aquellas funcio- 
nes en C?la, b] que satisfacen las condiciones en la frontera). 

Gracias a la fórmula de Green, el adjunto será simplemente la restricción de L* a una 
clase adecuada de funciones v de modo que 


Plu,uv) =0, para wen D(L), venD(L%). 


Determinar el operador adjunto de 
(16) —£Lly] =y" +2y +2y. 


donde el dominio de £ consta de aquellas funciones que tienen segundas derivadas continuas 
en [0O, 71] y satisfacen las condiciones en la frontera 


(1D y0)=ym)=0. 


En el ejemplo 1 vimos que L*[v] = v” — 2v' + 2v. Ahora, debemos determinar el dominio 
de L*. Primero observamos que v” debe ser continua en [0, 77]. Además, para que se cumpla 
(15), debemos tener 


(15  —Plavdod =0 


para toda u en D(L) y v en D(L*). La fórmula para P(u, v) en (9), con A; =2 y Az = l im- 
plica sobre la condición (18) que 
(ul r)Ju(r) — al aju la) + 4 (7 vím)) 
— [2u(0ju(0) — «(0OJu'(0) + a'(Oju(0)) =0 . 


Como u está en D(L), sabemos que u(0) = u(7r) = 0. Así, la ecuación anterior se simpli- 
fica a 


(19 — mula) — e (OJu(0) =0. 


Observemos ahora que u (71) y u“(0) pueden asumir cualquier valor, de modo que debemos 
tener v(0) = v(7r) = 0 para que se cumpla la ecuación (19) para toda u en D(L). Por lo tan- 
to, el dominio de L* consta de aquellas funciones v que tienen segundas derivadas continuas 
en [0, 71] y que satisfacen las condiciones en la frontera 


(20  0O=v7)=0.w 
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EJEMPLO 4 


SOLUCIÓN 


PROBLEMA ADJUNTO CON VALORES EN LA FRONTERA 


Definición 2. Si B[u] = O representa las condiciones en la frontera necesarias para 
que una función esté en el dominio de L y B*[u] = O representa las condiciones en 
la frontera necesarias para que una función esté en el dominio de su operador adjun- 
to L*. Entonces el problema adjunto con valores en la frontera para 


para 
QQ) — y+2yY+2y9=0; — y(0)= y(7)=0, 
es el problema con valores en la frontera 

00 y -24+2y=0; — y(0)=y(m)=0. 


A continuación damos dos ejemplos más. 


Determinar el problema adjunto con valores en la frontera para 
(25 yo) +a da) +) 205 y) = re) =0. 


En el ejemplo 2 vimos que el operador adjunto formal para L[ y l(x) =2y"(x) + xy'() + 
dy(x) es 


(26) E*[ylG6)=xwy" (0 + 30 (0) + Sylx) . 


Para determinar las condiciones adjuntas en la frontera B*(y) = O, usamos la fórmula de 
Green y pedimos que 


Pd 


Pu =0, 


para u en D(L) y ven D(L*). Como A»(x) = x? y A¡(x) = x, esta condición se convierte en 


15 


DN ea. 
es decir, 
ulerule) — eTuleiu ler) — 2eTulejule”) + eTule"jule”) 
— al Del) + ale) + 2 Del) — «(e(l)= 0. 
Para u en D(L), tenemos que u(1) = u(e”) = 0, de modo que la ecuación anterior se simpli- 


fica como 


Q7 tyler”) — (Mul) =0.. 
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EJEMPLO 5 


SOLUCIÓN 


Como ue”) y u*(1) pueden asumir valores arbitrarios, debemos tener v(e”) = v(1) =0 
para que se cumpla la ecuación (27) para toda u en D(L). Por lo tanto, el problema adjunto 
con valores en la frontera es 


E 


Determinar el problema adjunto con valores en la frontera para 
29) y" +y=0;  y(0)+y(r)=0,  y(0)=0. 


En este caso, L* [y] = L[y] = y” + y. Para determinar las condiciones adjuntas en la frontera, 
de nuevo pedimos que 


Pla, v) = (0 
0 


para u en D(L) y ven D(L*). Como A; = 0 y A, = 1, queremos que 
al mula) — ul mel) — a (Ojulo) + alu (0) =0 . 
Si u está en D(L), tenemos u( 1) = —u(0) y u(0) =0. Así, la ecuación anterior se reduce a 
(30 lmvla) + u(0)[v' (7) + v(0)] =0.. 
Como u (7) y u(0) son arbitrarios, pedimos que v(7r) = 0 y v(0) + v'(7) = 0, de modo 


que se cumpla la ecuación (30) para toda u en D(L). Por lo tanto, el problema adjunto con 
valores en la frontera es 


(GD y” +y=0; y' (0) +y(m)]=0, vr) =0.m 


Regresemos al problema de saber cuándo el problema no homogéneo con valores en la 
frontera 


GD) Llyi=h, Blyl=0, 
tiene una solución. Si tiene una solución u, entonces 
(Lu), y) = (h, v) 
para toda v. Si elegimos v como una solución del problema adjunto (homogéneo) 
GS Ev |=0, Blv]=0, 
vemos que 
(2[u]. v) = ls, L*[v]) = (u,0)=0. 
Por lo tanto, una condición necesaria para la existencia de una solución de (32) es que 
(4, v) =0, 


para toda u que satisfaga (33). En otras palabras, para que el problema no homogéneo tenga 
una solución, el término no homogéneo h debe ser ortogonal a todas las soluciones del pro- 


690 Capítulo 11 Problemas de valores propios y ecuaciones de Sturm-Liouville 


EJEMPLO 6 


SOLUCIÓN 


blema adjunto. Se puede ver que esta condición también es suficiente para la existencia de so- 
luciones.* Este criterio se conoce como la alternativa de Fredholm.** 


ALTERNATIVA FREDHOLM 


Teorema 10. Sea L un operador diferencial lineal y B un conjunto de condiciones 
lineales en la frontera. El problema no homogéneo con valores en la frontera 


(34) Ely lo) = 0), acx<íb, 


tiene una solución si y sólo si 


b 


(35) | hlodzl dx = 0 


d 
para cada solución z del problema adjunto con valores en la frontera 


PMdald=0, eL 


(36) 
Bl¿]=0. 


Observación. De acuerdo con el teorema 10, si el problema adjunto con valores en la fron- 
tera (36) tiene sólo la solución trivial, entonces el problema no homogéneo con valores en la 
frontera (34) tiene una solución para cada h. En ese caso, si las condiciones en la frontera en 
(2) están separadas o son periódicas, entonces es posible mostrar que existe una única solu- 
ción para cada h. Para condiciones en la frontera más generales, es posible tener una familia 
a un parámetro de soluciones (véase el problema 28). 


En los siguientes ejemplos ilustraremos la forma de usar la alternativa de Fredholm para 
determinar si un problema no homogéneo con valores en la frontera tiene una solución. 


Determinar condiciones sobre h que garanticen que el problema 
(37) y +2l+2y=h; y(0) =yír)=0, 
tiene una solución. 


El operador L[y] = y” + 2y* + 2y es el mismo que en el ejemplo 3. Por lo tanto (véanse (23) 
y (24)), el problema adjunto es 


(38) —y"-2y +2y=0; — p(0)=y(7r)=0. 


Para una demostración de que la condición es suficiente, el lector puede consultar el capítulo 11 del texto de E. Cod- 
dington y N. Levinson citado en la nota de pie de la página 678. 


Nota histórica: 1. Fredholm (1866-1927), en su estudio de las ecuaciones integrales lineales (aprox. 1900), se dio 
cuenta de la existencia de una analogía entre las ecuaciones integrales lineales y los sistemas de n ecuaciones con n 
incógnitas. Esta analogía también se extiende a las ecuaciones diferenciales y, más en general, a los operadores li- 
neales. 
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EJEMPLO 7 


SOLUCIÓN 


nj .q. y , . 
La ecuación auxiliar para (38) es r* — 2r + 2 = 0, cuyas raíces son r = 1 = i. Por lo tanto, 
una solución general para la ecuación diferencial en (38) es 


yla) = ce cosx + 056 senx. 
Usamos las condiciones en la frontera en (38) para determinar c, y C,, y vemos que 
y(0) =c, =0 y yla) = cie" =0. 


Así, c¡ =0 y c, es arbitraria. Por lo tanto, cada solución del problema adjunto (38) tiene la 
forma 


zx) = cjersenx . 


La alternativa de Fredholm implica entonces que si h es continua, entonces el problema 
no homogéneo (37) tiene una solución si y sólo si 


| hlade senxdx=0. Mm 
lo 


Recuerde de la sección 11.2 que si (37) tiene realmente una solución, digamos cuando 
h(x) = e * cos x, entonces tiene una familia a un parámetro de soluciones, pues el problema 
homogéneo correspondiente ((37) con h = 0) tiene una familia a un parámetro de solucio- 
nes, y(x) = ce * sen x. 


Determinar condiciones sobre h que garanticen que el problema 
60. oa aAD: O y(l=ye7=0, 
tiene una solución. 
En el ejemplo 4 determinamos que el problema adjunto correspondiente es 
(40) ay) + 3x0 (a) + Sy) =0 y(1) = yle”) =0. 
La ecuación auxiliar para la ecuación de Cauchy-Euler en (40) es r(r — 1) + 3r +5 =0, 
con raíces r = —1 + 21, Por lo tanto, una solución general de la ecuación diferencial en 
(40) es 
vía) = ex | cos(21n.x) + cox *senl2 In x) . 
Usamos las condiciones en la frontera en (40) para determinar c, y c,, y vemos que 
yvl)=0c,=0 y yle”)=e""c,=0. 
Por lo tanto, c; = 0 y c, es arbitraria. Por lo tanto, cualquier solución del problema adjunto 
(40) tiene la forma 
2lx) = ca) sení2 Ina). 
La alternativa de Fredholm implica que para h continua, el problema no homogéneo (39) tie- 
ne una solución si y sólo si 


ES 


(41) l hada sm indd=0. 8 
1 
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La aplicación de la alternativa de Fredholm a un problema regular no homogéneo de 
Sturm-Liouville con valores en la frontera es sencillo, pues el operador es autoadjunto. 


EJEMPLO 8 Dar condiciones sobre h que garanticen que el problema regular no homogéneo de Sturm- 
Liouville con valores en la frontera 


(42) y” +uy=h; y(00)=0,  y(m)=0, 
tiene una solución. 


SOLUCIÓN Como (42) es autoadjunto, h debe ser ortogonal a cada solución del problema homogéneo 
correspondiente. Por el ejemplo 2 de la sección 11.3 (página 703), sabemos que este proble- 
ma homogéneo tiene soluciones no triviales sólo cuando u = A, = (2n — 1)?/4 para alguna 
n= 1,2,3,...;es decir, 1 es un valor propio. Por lo tanto, debemos considerar dos casos. 


Caso 1. Si u + (2n — 1)?/4 para n= 1,2,3,..., entonces la única solución del pro- 
blema homogéneo es la solución trivial. La alternativa de Fredholm implica entonces que el 
problema no homogéneo (42) tiene una única solución para cada h. 


Caso 2. Sip = (2n — 1)?/4 para alguna n = 1,2,3,..., entonces las soluciones del 
problema homogéneo (funciones propias) tienen la forma H,(x) = b, sen((2n — 1)x/2), 
donde b,, es arbitraria. La alternativa de Fredholm nos dice que el problema no homogéneo 
(42) tiene una solución si y sólo si 


de 2n 1 
(43) | h(x) sen ( y) d=0. 
0 2 
Además, si esta condición se satisface, existe una familia a un parámetro de soluciones, pues 
siempre podemos sumar un múltiplo de sen((2n — 1)x/2) a una solución existente para ob- 
tener una nueva solución. Ml 


En las dos secciones siguientes daremos procedimientos para resolver problemas no ho- 
mogéneos con valores en la frontera. El primer procedimiento produce un desarrollo de la 
solución en términos de funciones propias. El segundo procedimiento implica las funciones 
de Green y expresa la solución como una integral definida. 


En los problemas 1 a 6, calcule el operador adjunto for- En los problemas 7 a 10, determine el operador adjunto 


mal del operador diferencial lineal L dado. y su dominio para el operador diferencial lineal L dado, 
cuyo dominio consta de las funciones con segunda deri- 

1. Lly]6) = xy” (x) sE 12 — yx) e 3y(x) ] vada continua y que satisfacen las condiciones indicadas 
2. Elylíx) = a2y"(x) + [sen adv (a) + 2xv(x) - en la frontera. 
3, Lly]6o > (1 + y" (x) + 2xy (x) + ylx) . 7. Ll y] = y" - 2y + l0y; 
4. Lly]lx) = yd) 2 la) + 3) y(0)=0,  y(m)=0. 
5. LlylG) = 2x%y"(x) + xy (x) — Sylx) . 8. Llyi =y” - 4y + Sy; 
6. L[y]G) = (sena)y'() — eya) + y(2) - A0)=0,  »2m)=0. 


Sección 11.5 


9. Liy]lx) = 2x%y"(x) + 3xy (0) — yla) 
y) =0,  y(4)=0. 

10. £: y ](x) = %y"(o) + 22y'(x) + (5/4)y (o) ; 
y01)=0,  ylerj=0 


En los problemas 11 a 16, determine el problema adjun- 
to con valores en la frontera para el problema con valo- 
res en la frontera dado. 
11. y” + 6y' + l0v=0; 

A 
1.y+yY+y=0;5 


v[0)= y[),  y(0)= y (mr) . 
13. y” +4y=0; 

y(0)= yím),  y(0) = ym) 
14. y" =0:; 


no) =y(r/2), y (0) =y(rf2). 
18. y (a) + 3x0 (a) + 2y(x)=0 5 
Y(1)=0,  yleH=0. 
16. «vo + 2ay o) =0 
yD=y1). y UO=y(). 


En los problemas 17 a 26, determine condiciones sobre h 
que garanticen la existencia de una solución para el pro- 
blema no homogéneo con valores en la frontera dado. 
(Estos son problemas no homogéneos asociados a los 
problemas homogéneos 7 a 16.) 


7. y" —-2y + 10y=h:; 


y(0)=0,  yím)j=0, 

18. y" — 4 +5y=h; 
y(0)=0,  yQr)=0. 

19. 2y (2) + 3xy 0 — yla) = A) ; 
y1)=0,  y(4J=0. 

20. yx) + 2xy (x) + (5/4Jy(x) = hlx) ; 
yM1)=0,  yer]=0. 

21. y" + 6y + lOy=h:; 
y(0)=0,  yim)=0. 


Solución mediante un desarrollo con funciones propias 


22 
23, 
24, 
25, 


26. 


27. 


28. 


29. 
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Y>yY+v=4hñ:; 


y(0)= yl),  yl0)= yl"). 


o ad 

y(0)= yl), y0)= y (7) 

a E 

y(0)=>r/), — y l0) = y (7/2) 

ay (a) + 3av la) + 2v(a) = hilo) 
v()=0,  y(e”)=0 

yl) + 2ay lx) = Ho) 

D=12D, y ()=y() 

Demuestre la fórmula de Green partiendo de que 


b 
(£la., v) = l (Aju” + Ayu! + Agujudx 


a 
integre después por partes para obtener 


b 


(Lu), v) = (u, L* [v]) + Plu, vu) 


a 
Muestre que el “problema con valores en la frontera” 
Y +ty=álo; U0<x<7T, 
y(0)=0, 
tiene una familia a un parámetro de soluciones para 
cada h continua en [0, 71]. [Sugerencia: Muestre que 
la ecuación homogénea tiene una familia a un pará- 
metro de soluciones, mientras que el problema ad- 
junto sólo tiene la solución trivial.] 


Muestre que el problema con valores en la frontera 
y +s=ál03 
01=00, Ap 0, FM, 


tiene una única solución para cada h que sea conti- 
nua en [0, 71] y que satisfaga 


T 
| h(x) senxdx =0. 
0 


[Sugerencia: Muestre que la ecuación homogénea 
sólo tiene la solución trivial.] 


PMAAATS SOLUCIÓN MEDIANTE UN DESARROLLO 
CON FUNCIONES PROPIAS 


En la sección anterior vimos que la alternativa de Fredholm proporciona un criterio para de- 
terminar si un problema no homogéneo con valores en la frontera tiene una solución. Pero 
¿cómo encontramos esa solución? Por supuesto, si podemos encontrar una solución general 
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para la ecuación no homogénea, entonces basta sustituir las condiciones en la frontera y de- 
terminar una solución (véase el ejemplo 2 de la sección 11.2). Sin embargo, la mayor parte 
de los problemas regulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera no son ecuaciones 
con coeficientes constantes, por lo que podría ser difícil hallar una solución general. 

En esta sección aprovecharemos el hecho de que las funciones propias asociadas a un 
problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera forman un sistema ortogonal. 
Nuestro objetivo es encontrar un desarrollo en términos de funciones propias para una so- 
lución del problema regular no homogéneo de Sturm-Liouville con valores en la frontera 


(1 Ely] + arv=F; 
(2) aya) + ayy la)=0, — by(b) + bay lbo)=0, 


donde y es un número real fijo y 


(3) El y]:=(pyY + gy . 


Sean (A, %=1 los valores propios con funciones propias correspondientes (¿,,-, para el pro- 
blema homogéneo de valores propios asociado a (1)-(2), con u en vez del parámetro A; es de- 
cir, L[d,,] + A,rd, = 0, donde d,, satisface (2). Sabemos (recuerde el teorema 4 de la sección 
11.3) que [d,,)%-1 forma un sistema ortogonal con respecto de la función de ponderación r(x) 
en [a, b]. 

Sea 


oo 
5! 
DY ó(= Lala). 
Queremos determinar los coeficientes c, de modo que q sea una solución de (1)-(2). 

Por el momento, ignoraremos los aspectos importantes de convergencia y diferenciabili- 
dad de esta serie; es decir, consideraremos a H como un desarrollo formal en serie. Primero 
observemos que, como cada q, satisface las condiciones en la frontera en (2), también lo ha- 
ce . Además, al sustituir el desarrollo para en el lado izquierdo de (1) y usar el hecho de 
que £[p,] = —A,rf,, vemos que 


vo 


+ pr 2 CÓn 


(5) 14] + aro L | 2 CD 


De Du 


Y c,L[ó,] + ur 2 có, 


n=1 n=] 


fl 
Me 


0.1] 
Ca Arba) + pr 2, Cub 


n=1 
[5] 
7 2 (ue _ And il 


Si expresamos f como el producto r(f/r) en un desarrollo mediante funciones propias 


b b 
o | (np, rdx | So, d 
Hr = 2 Y s Yn — Ñ b ss ap E 
| 2rdx | birdx 


Ez] a 
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entonces el lado derecho de (1) se convierte en 
0 720. 
Al igualar los lados izquierdo y derecho de (1) dados en (5) y (6), vemos que 


m) FP 2 (u Ss An)cró = 2 Yan e 


n-=1 


Como r > 0, podemos simplificar (7) como 
pa (pa > Ade, a Y. 10, == 0 S 


a=1 


La suma de este desarrollo es igual a cero si y sólo si todos los coeficientes se anulan. Por lo 
tanto, hacemos 


(8) E n=1,2 3... 
Ahora consideramos dos casos. 


Caso l. u%*A, para cada n = 1,2,3,.... En este caso, podemos despejar c,, en (8): 


Así, la única solución de (1)-(2) está dada formalmente por 


[53 


y Ya 
(9) d NN A M— An Ñ 


Nos referimos a q como la única solución, pues si 4 + A, para cadan =1,2,3,...,la 
ecuación homogénea correspondiente sólo tiene la solución trivial y por lo tanto el problema 
no homogéneo con valores en la frontera tiene una única solución. 


Case 2. pum = Aypara alguna N. Sin = N, la ecuación (8) se reduce a 


YWw=0. 


Ahora tenemos dos posibilidades. Si yy + O, tenemos una contradicción y entonces la ecua- 
ción no homogénea no tiene una solución que pueda expresarse mediante un desarrollo con 
funciones propias. Si yy = 0, entonces no hay restricciones sobre cy. Así, obtenemos una fa- 
milia a un parámetro de soluciones del problema no homogéneo con valores en la frontera 
(D)-Q), donde cy es el parámetro. 

Pero ¿qué significa que yy = 0? De la definición de yy, vemos que como 


1 | rió / [toria 


a E 


la función f debe ser ortogonal a fy cuando yy = 0. Pero esto es justamente la condición de la 
alternativa de Fredholm para el problema no homogéneo (1)-(2). 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


MÉTODO DE DESARROLLOS EN TÉRMINOS DE FUNCIONES PROPIAS 


Para obtener un desarrollo en términos de funciones propias para la solución q del 
problema regular no homogéneo de Sturm-Liouville con valores en la frontera 


Llyl+wy=f, BlyI= 0% 


(a) Determine un sistema ortogonal de funciones propias (q, %=1 y los valores pro- 
pios correspondientes (A, 7-1 para 


Ely] +Ary=0, Bly]=0. 


(b) Calcule el desarrollo en términos de funciones propias para f/r; es decir, deter- 
mine los coeficientes y, de modo que 


co 
Sir = 2 Yubr 
(c) Sip * A, paran= 1,2,3,..., entonces la solución q está dada por 
SS Ya 
a =p A ba 


(d) Si uy = Ay para alguna N y yy + 0, entonces no hay soluciones. 
(e) Si y = Aypara alguna N y yy = 0, entonces 


es una solución para cualquier elección del parámetro cy. 


En los siguientes ejemplos ilustramos este procedimiento. 


Determinar un desarrollo en términos de funciones propias para la solución del problema re- 
gular de Sturm-Liouville con valores en la frontera 


(10) — y" +3y=5sen3x+2sen8x;  y(0)=0,  y(m]=0. 
Recordemos de la sección 11.2 que el problema con valores en la frontera 
y +d=0; y(0)=0, ym=0, 
tiene valores propios A, = na, n= 1,2,3,...,con funciones propias correspondientes 
db, lx) =senmx, n= 2... 


En este caso, r(x) = 1, de modo que debemos determinar los coeficientes y, tales que 


co 
z Yy 5en AX 
n=1 


Sdirlx) =$ (1) 


! 


5sen3xa + 2sen8x. 


EJEMPLO 2 


SOLUCIÓN 
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Es claro que y3 = 5, yg = 2 y que los demás y, se anulan. Como u =3 + =2 paran = 
1,2,..., tenemos que la única solución de (10) es 


1l 


5 2 
dí) lx) de 7 nl) = 3 —gsen 3x + 376381 8x 


n=1 MM 


5. QA 
= sen 3x 61 sengx . E 


A 


Como verificación de nuestros cálculos y de la teoría, invitamos al lector a que muestre 
mediante una sustitución directa que la función p dada en (11) es la solución del problema 
(10). 


Determinar un desarrollo formal en términos de funciones propias para la solución del pro- 
blema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera 


12) y +y=f: y(0)=y[(m)=0, 
donde 


2x/m, Dex=7"TfA, 


1, Tl=xs=mwr. 


a) ol 


es un sistema ortonormal de funciones propias para el problema con valores en la frontera 
y +ay=0;  y(0)=y()=0, 


donde los valores propios asociados son A, = (2n — 1)?/4. También vimos que f(x) 
(= f(x) /r(x), pues r(x) = 1) dada en (13) tiene el desarrollo en términos de funciones propias 


y 2 2-1 
14) 10 Em + m2), 


donde 


7A 
e s0n(22 - 2), EM es 
FP 1P 2 4 


Como u = l no es un valor propio, el problema no homogéneo (12) tiene una única solución 
«pp dada formalmente por el desarrollo 


hi 


oo 0 . 2 2n— 1 
ad pa. 2 dal) = 2 n= 1 ¡Ese 2 ,) 


donde las y, están dadas por la ecuación (15). mm 
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También podemos obtener una solución del problema no homogéneo con valores en la 
frontera en (12) encontrando dos soluciones generales de la ecuación diferencial en (12); una 
de ellas válida en el intervalo [O, 77/2] y la otra en [77/2, 71]. Elegimos las cuatro constantes 
arbitrarias en estas soluciones generales de modo que se cumplan las condiciones en la fron- 
tera en (12) y que la solución y su derivada sean continuas en [0, 71]. Dejaremos que el lector 
realice este procedimiento y obtenga la solución 


2 
—x, 0O=sx= TA, 
TT 
(1D) dí) = A 
l—=—c08x, Tess. 
T 


En textos avanzados se demuestra que si fes continua en [a, b], entonces la solución for- 
mal en (9) converge uniformemente a la solución genuina. Por ejemplo, el desarrollo en (16) 
converge uniformemente a la función dq en (17). 

Si se tiene un desarrollo en términos de funciones propias para la solución de un proble- 
ma no homogéneo con valores en la frontera, entonces se puede obtener una solución aproxi- 
mada truncando el desarrollo después de N términos. Este desarrollo truncado es un ejemplo 
de aproximación de Galerkin para la solución. El método de Galerkin y la colocalización * 
son dos procedimientos ampliamente utilizados para aproximar la solución de un problema 
con valores en la frontera. 


En los problemas 1 a 8, determine un desarrollo formal 6. y" + 6y =cos4x - cos ó5x ; 


y(la)=0. 
Toy + v=x0— 20x ; 
¡(09=0,  y(m)=0. 
8. y" +2y=m-x; 
0)=0, =0. E an 
yo) Am) 070, m=0. 
2. y" - y =sendx-- senllx; 
y(0)=0,  y(w)=0. 


3, y" + dy =sen 2x + sen 8x ; 


en términos de funciones propias para la solución del y'(0) =0 

p 4 
problema no homogéneo con valores en la frontera dado, 
si éste existe. 


2 


1. y" + 2y= 5senx - 7sendx; 


En los problemas 9 a 14, determine un desarrollo formal 
en términos de funciones propias para la solución del 

y(0)=0, vimr)=0. problema no homogéneo con valores en la frontera dado. 
dl y" + my= cos 7x + 5cos 10x; Suponga que f satisface las conclusiones de la alternati- 


, 


y(0)=0, yl) =0. va de Fredholm. 
5, y" + y=cosdr+ cos 7x:; y +y=f; v(0)=0, yr) =0 
y(0)=0,  y(m)=0. 10. y +Ty=f5  y(0)=0,  ylm)=0. 


Para más información acerca de los métodos numéricos para resolver problemas con valores en la frontera, véase 
Numerical Methods for Two-Point Boundary value Problems, por H. B. Keller (Dover Publications, Nueva York, 
1992). En particular, el método de tiro se ilustra en el proyecto D. 
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H. (07 +50 ly=f; 14. (y = a ly=f: 
y(D)=0,  y(le=0. yri)=0,  yle)=0 
llo" +y+rldy=of; 
y(1) =0, yle”) =0. 15. Deduzca la solución del problema (12) dada en la 


ecuación (17). 


[Sugerencia: Véase el ejemplo 4 de la sección 11.2.] 


MAATTO” FUNCIONES DE GREEN 


En esta sección obtendremos una representación integral para la solución de un problema no 
homogéneo con valores en la frontera. A saber, mostraremos que la solución se puede expre- 
sar en la forma 


(1) vlx) = [ GClxs/[sds 


1 


donde la función núcleo, G(x, s), es llamada función de Green o función de influencia. Se sa- 
be que esta representación existe para problemas muy generales.* Sin embargo, aquí sólo con- 
sideraremos los problemas regulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera 


> Llvid=-f). a«<x<b, 
Bd) ayla)+ayla)=0, 
(4) by(b)+ by lb)=0, 


donde 
$ df dy 
(5) ly => l07,) +0 


y p, p'y q son continuas en [a, b], con p(x) > 0 en [a, b]. Supondremos que f'es continua en 
[a, b]. Aunque no es necesario, en este contexto escribiremos el término no homogéneo en la 
ecuación (2) como —f (x) en vez de f(x). 

En esta sección supondremos que el problema homogéneo correspondiente (f(x) = 
0) tiene sólo la solución trivial o, en forma equivalente, supondremos que A = O no es un 
valor propio. La alternativa de Fredholm implica entonces que el problema no homogéneo 
(2)-(4) tiene una solución. Esta solución es única, pues el problema homogéneo correspon- 
diente tiene una única solución. 

Usaremos el método de separación de variables para obtener una representación inte- 
gral para la solución de (2)-(4) (véase la sección 4.9). Para comenzar, elegimos dos solu- 
ciones no triviales z, y z2 de la ecuación homogénea Ll[y] = O. Elegimos z, de modo que sa- 


“Para un análisis de las funciones de Green para problemas con valores en la frontera relativos a ecuaciones diferen- 
ciales ordinarias lineales de orden n, véase el texto de E. Coddington y N. Levinson, Theory of Ordinary Differen- 
tial Equations (Krieger, Nueva York, 1984), capítulo 7. 
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tisfaga (3) y z, que satisfaga (4). La existencia de z, y z, es consecuencia del teorema de 
existencia y unicidad para problemas con valores iniciales (véase el teorema 2 de la sección 
4.2), ya que uno puede elegir las condiciones iniciales en a (respectivamente, en b) de mo- 
do que la condición en la frontera (3) (respectivamente (4)) se satisfaga y la solución no sea 
trivial. 

Antes de poder utilizar z, y z, con el método de variación de parámetros, debemos veri- 
ficar que z, y z, sean linealmente independientes. Observe que si z, y z, fuesen linealmente 
dependientes, entonces una tendría que ser un múltiplo constante de la otra, digamos, z, = 
cz,. Como z, satisface (4), entonces z, también satisface (4). Recuerde que z, satisface (3). 
Así, z, satisface Llz,] = 0 y (3)-(4). Pero hemos supuesto que el problema homogéneo co- 
rrespondiente tiene sólo la solución trivial. Esta contradicción implica que z, y z, son lineal- 
mente independientes. 

Para aplicar las fórmulas del método de variación de parámetros, primero debemos es- 
cribir la ecuación no homogénea (2) en la forma canónica 


pa z 
"+ cd 
A Pp A Pp dl Pp 
Entonces, una solución particular de esta ecuación está dada por (véanse las fórmulas (4) y 
(12) de la sección 4.9) 
(0 yl) = erldarla) + colla), 
donde 
AJzakx =P zp le 
o «y LR y al 


p(x)W[ 21, 22] (x) powlz za) * 


y Wlz1, 221 = z1z0 — 2iz2 es el wronskiano de z, y z2. Como podemos elegir libremente las 
constantes en las antiderivadas de cj y cs, veremos que es conveniente elegir 


CA 


TO 


(A —alsifle) 
dd meo 


Al sustituir en (6), obtenemos la siguiente solución de (2): 


zx) PA + zx) TA as 


+ PÁs)WÍ 21, zo] (s) a PÁSIW 21, 22 ](s) 


B 


(10) y) 


donde 
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Usamos el hecho de que z;, y z, satisfacen la ecuación £L[y] = O para mostrar que 
4D. poOWazlo=C,  xen[lab], 


donde C es una constante (véase el problema 31). Por lo tanto, G(x, s) tiene la forma más 
sencilla 


(12) Glx, s) = 


donde C está dada por la ecuación (11). La función G(x, s) es la función de Green para el 
problema (2)-(4). 


REPRESENTACIÓN INTEGRAL DE LA SOLUCIÓN 


Teorema 11. Sea G(x, s) la función de Green para un problema regular de Sturm- 
Liouville con valores en la frontera. Entonces la función 


as :9=| alas ds 


da 


es la solución del problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera 
con Ll[y](x) = —f(x) para cualquier función f continua en [a, b]. 


Demostración. Usamos el método de variación de parámetros para deducir y(x), de 
modo que sabemos que satisface (2). Por lo tanto, basta mostrar que y(x) dada en (13) satis- 
face las condiciones en la frontera (3) y (4). Primero calculamos y (x) a partir de la ecuación 
(10) (con pW[z1, 22] = C): 


am) yb=2(0 f alto aer 


eto) [O y - AA 


Usamos las ecuaciones (10) y (14) para obtener 


b b 


Calar /cjas + axila) | (adora/cjas 


a 


apta) + asyla) = asala) | 


a 
b 


= [araila) + axila] | (anda 


a 


=0, 


pues z, satisface (3). Así, la función y dada en (13) satisface (3). Un cálculo similar muestra 
que y también satisface (4). Por lo tanto, y resuelve el problema (2)-(4). m 
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Ahora resumiremos el procedimiento anterior para resolver el problema no homogéneo 
con valores en la frontera (2)-(4) cuando el problema homogéneo sólo tiene la solución tri- 
vial. 


SOLUCIÓN MEDIANTE FUNCIONES DE GREEN 


Para obtener la solución de 
Ll y] =--f; B[ y? =0, Ba] y] =0, 
donde Ll[y] = (py”)' + qy y fes continua en [a, b]: 


(a) Halle dos soluciones linealmente independientes z, y z2 de L[y] = O que satisfa- 
gan Bi[z1] = 0 y Bolz2] = 0. 

(b) Calcule C = p(x)Wlz1, z2](x), donde Wlz1, 22] = 2123 — 2120. 

(c) Construya la función de Green: 


(15) Glus)= o A 


La solución deseada está dada por 
b 


do yo)= ; Glx, Nfísdds . 


E] 


EJEMPLO 1 Determinar la función de Green G(x, s) para el problema con valores en la frontera 
Ad yiD)=-=f0);5  v0)=0,  ylm)=0. 
Usar la función de Green para obtener la solución cuando f(x) = x. 


SOLUCIÓN Una solución general del problema homogéneo y” = 0 es y,(x) = Ax + B, de modo que 
z1(x) y z2(x) deben tener esta forma. Para obtener z,(x), elegimos A y B de modo que z,(0) = 
B = 0. Como A es arbitrario, podemos hacerlo igual a 1. Por lo tanto, hacemos z,(x) = x. 
Para obtener z2(x), queremos elegir A y B de modo que z2(7) = Ar + B =0. Así, B = 
—Arr. Al hacer A = —1, obtenemos z2(x) = TT — x. 
Ahora calculamos 


C= PxWlz,, 22](x) = (MÍO — (Mt —x)] = 7. . 


(Este paso también sirve para verificar nuestro trabajo, pues todas las apariciones de la varia- 
ble x deben cancelarse para obtener una constante.) Así, la función de Green es 


(18) Glas) = o y DEes=x, 


2 (dz 5/0 : XESET, 
Se AA DESELX, 
xa — sr, XS.ÉT. 
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Cuando f(x) = x, la solución de (17) está dada por la ecuación (16). Al sustituir f(x) y 
G(x, s), tenemos 


yíx) 


pr 


T 


E l [s(m — 1)5/7 Jas + | [lr — s)s/7r ]ds 


Y 


=ximr0 — 0/60 


En el siguiente teorema damos algunas propiedades básicas de las funciones de Green. 


PROPIEDADES DE LAS FUNCIONES DE GREEN 


Teorema 12. Sea G(x, s) la función de Green definida por la ecuación (12) para el 
problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera (2)-(4). Entonces 


(a) G(x,s) es continua en el cuadrado [a, b] X [a, b]. Para cada s fija, las derivadas 
parciales (9G/0x)(x, s) y (942G/0x?)(x, s) son funciones continuas de x, para 
xs. 

(b) En x = s, la derivada parcial 9G/0x tiene una discontinuidad de salto: 


19) A A a Sa 
( lí dG 1 dG 1 
os da 1.0” fx pls) 


(ce) Para cada s fija, la función G(x, s) satisface el problema homogéneo correspon- 
diente para x + s; es decir, 


(Q0) L[GÍ >, s)](x) =0, paraxztés:; 


QD  acGlas)+ ala e, Mbs ba (0, Jen. 


(d) Sólo existe una función que satisface las propiedades (a)-(c). 
(e) G(x, s) es simétrica; es decir, 


G(x, s) = Gs, x) . 


Demostración. 


(a) Como z; y z2 son ambas soluciones de £[y] = 0 en [a, b], son continuas y tienen 
primeras y segundas derivadas continuas. Por lo tanto, la fórmula para G(x, s) im- 


 UEBERCOENO E 0G i 
"Para Lly] = (py”)' + qy, la notación L[G(-, s)](x) representa 3 POE 3) | + gLoGlx s). 
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(b 


(e 


(d 


=— 


= 


— 
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plica que G(x, s) es continua en el cuadrado [a, b] X [a, b]. Además, para s fija, 
tenemos que 9G/dx y 02G/0x” son funciones continuas de x para x % s. 


Usamos el hecho de que C = p(s)W[z;, z21(s) para ver que 


LEA, E (a) = lím a (15) = a . ds 
_ aulsleals) — 2r(sdals) 
C 
e Wlz,, 22 ](s) 1 
o E pls) 


Para s fija, la función G(x, s) es un múltiplo constante de z,(x) cuando x < s y un 
múltiplo constante de z2(x) cuando s < x. Como z; y zo satisfacen L[y] = 0, enton- 
ces lo mismo ocurre con G(*, s) parax % s. A continuación verificaremos (21). 
Cuando x < s, tenemos G(x, s) = (—z2(s)/C)z,(x). Como 2, (x) satisface (3), te- 
nemos 


a dG af , 
ajGla,s) + ay la, s)= (a (1/0) a2 (a) + azi (a) ] =0. 


Además, cuando s < x, tenemos G(x, s) = (—21(s)/C)z2(x). Como z,(x) satisfa- 
ce (4), vemos que 


bL6tb, 5) + 020,5) = (als / 0) brzal6) + b22(0)] =0 . 


Así, para cada s fija, G(*, s) satisface (20)-(21). 


Suponga que G(x, s) y H(x, s) satisfacen las propiedades (a), (b) y (c). Mostrare- 
mos que 


K(x, s) := G(x, s) —= H(x, s) 


es idénticamente cero en [a, b] X [a, b]. Para esto, fijemos s = sy. Por la propiedad 
(a), K(x, sp) es continua en [a, b], y (9K/0x)(x, so) y (9?K/9x?)(x, sp) son conti- 
nuas para x + sy. Además, como la propiedad (b) dice que (9G/0x)(x, so) y 
(9H/09x)(x, So) tienen los mismos saltos en x = sy, vemos que (9K/0x)(x, so) = 
(9G/0x)(x, so) — (9H/0x)(x, sp) existe y es continua (no tiene salto) en x = sq. 
Por lo tanto, K(x, sp) y (9K/0x)(x, sy) son continuas en [a, b]. Por la propiedad (c), 
ecuación (20), tenemos que para x % sy, L[K(*, s))] = 0. Al despejar 
(0K/0x?) (x, so) en esta ecuación, vemos que (07K/0x?) (x, so) es igual a una fun- 
ción continua en x = sy. En consecuencia, (97K/0x?) (x, sy) es continua en [a, b]. 
Así, K(x, sy) es una solución del problema homogéneo con valores en la frontera 
en todo el intervalo [a, b]. Pero este problema sólo tiene la solución trivial, de mo- 
do que K(x, sy) = 0. Por último, como sy es arbitrario, K(x, s) =0 en [a, b] X 

[a, b]; es decir, la función de Green es única. 
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(e) La simetría es obvia a partir de la definición de G(x, s) en (12); basta intercambiar 
x y sen las fórmulas. mM 


Las funciones de Green que satisfacen las propiedades (a)-(d) también existen para los 
problemas generales no autoadjuntos con valores en la frontera. Además, se puede mostrar 
que la existencia de una función de Green simétrica es equivalente al hecho de que el opera- 
dor lineal L sea autoadjunto.' 

Debido a la unicidad de la función de Green, podríamos haber definido a G(x, s) como 
la función que satisface las propiedades (a)-(c) en el teorema 12 y usar luego estas propieda- 
des para deducir la fórmula (12). Dejaremos esta deducción como ejercicio (véase el proble- 
ma 32). 

La función de Green también se puede caracterizar mediante la función delta de Dirac 
(véase la sección 7.8). Si suponemos que existe una función G(x, s) tal que 


sea la solución de (2)—(4), entonces podemos operar con L a ambos lados, suponiendo que 
podemos intercambiar la derivación y la integración, para obtener 


o. Pus lunes Aa. 


Es decir, L[G(*, s)](x) debe actuar como la delta de Dirac —ó(x — s). Además, G(*, s) debe 
satisfacer las condiciones en la frontera (3) y (4). Si definimos G(x, s) como la solución de 


(22) —LG(-.s])=-sx-35). 


0d alas + ar5,(a,s) So 


24) 1603) +o 2 0,5)=0, 


entonces podemos usar las propiedades de la función delta de Dirac para mostrar formal- 
mente que G(x, s) satisface las propiedades (a)-(c) del teorema 12 (véase el problema 33). 
La caracterización de la función de Green dada en (22)-(24) apoya la siguiente interpre- 
tación física. Vemos a G(x, s) como la deflexión de una cuerda (viga, etc.) en un punto x como 
resultado de la acción de una fuerza puntual de intensidad unitaria en algún otro punto s. Es de- 
cir, G(x, s) representa la influencia de la fuerza en s sobre la cuerda en el punto x. De aquí el 
nombre de función de influencia. Además, G(x, s)f(s) es la influencia de la fuerza puntual 
de intensidad f(s). Al sobreponer todas las fuerzas puntuales para s entre a y b, obtenemos 


vía) = Ñ Glx, s)f(s) ds 


T 


como deflexión resultante de una cuerda bajo una fuerza externa de —f (x). 


Véase E. Coddington y N. Levinson, Ibídem. 


706 Capítulo 11 Problemas de valores propios y ecuaciones de Sturm-Liouville 


En los problemas 1 a 10, determine la función de Green 
G(x, s) para el problema con valores en la frontera 
dado. 


LyY=-—fí0: y(0)=0,  y(r)]=0. 
Ly y=- (0; —y(0=0, yY(1)=0. 
y = Al: 

y0)=0,  ym+y(r)]>0. 
dy +y> —fíx) , y'(0) =0, y(7) = 0; 


5. y” + dy = —fx) A 
yYoO)-=0, yimH=0. 

6 y” ky=-f0); 
Y0+y(00)=0.  y(m)=0. 

Y (yy — 2y += fla) : 
11)=0, y(2)=0. 

8. (19) — (4/0)y = f(x) : 


YiD=0, yQ)=0. 
Det Py (0): 
yY0)=0,  y(1)=0 


10.14) == 


En los problemas 11 a 20, use funciones de Green para 
resolver el problema con valores en la frontera dado. 


M1.y=-e; HO0O)=0,  y(m)=0. 
lr == (0) =0, ví) = 
13, y =—x; 

y0)=0, ym +y(m)=0. 
14. y=-x y(0)=0,  y(m)=0 
15. y" +y=1 v(0)=0, y(1)=0 
16. y” + y =-12 v(0)=0 v(2) =0 
1." =3225 HAN0=0, 301 
18. y" —-y=24;  —y(0)=0, y (1) = 
19, (149 — (4fe)v = -—x:; 

y(1) =0 y(2)=0 
MAY = 15 y1)=0, — yQ)J=0. 


21. Deduzca una fórmula que implique una función de 
Green para la solución de la siguiente ecuación no 


22. 


homogénea con condiciones no homogéneas en la 
frontera 


25 ; 

di ywD=p. 

[Sugerencia: Sea y = u + v, donde u” =0 y u satis- 
face las condiciones no homogéneas en la frontera 
en (25), mientras que v” = —f y u satisface las con- 
diciones homogéneas en la frontera correspondien- 
tes, donde a = B = 0.] 

Ecuaciones no autoadjuntas. Suponga que el pro- 
blema homogéneo asociado con el problema con valo- 
res en la frontera 


Aylojy a) + Arlojy lx) + Agla)y la) = —flx) , 
azx<b, 
ayía)+ajy'la)=0 y byyb)+bjy lb) =0 


sólo tiene la solución trivial. Use el método de varia- 
ción de parámetros y proceda de manera similar a lo 
realizado en esta sección, para mostrar que la solu- 
ción de este problema está dada por la fórmula 


donde 
A Es 
_ Wa aliada 
K(x, s) = al zolo) : r=s=b. 


W[z,, 22] s)A, s) 


La función K(x, s) es la función de Green para este 
problema autoadjunto. 


En los problemas 23 a 26, use los resultados del proble- 
ma 22 para (a) determinar la función de Green K(x, s) 
para el problema (no autoadjunto) con valores en la 
frontera dado y (b) resuelva el problema con valores en 


la frontera dado usando funciones de Green. 


23, Y" + 3y + 2y= -—x; 


v0)=0,  yYD)=0. 


24 Y 2Y+v=1; 


«00,  y(1)=0. 


25, x7y" —2xy Hdy=x; 


YD=0.  yQ)=0. 
26. xy" + 3xy —=3dyp=x:; 
HND=0, y()=0. 


En los problemas 27 a 30, determine la función de Green 
H(x, s) para la ecuación de cuarto orden 


yx) =$) , 


con las condiciones en la frontera dadas. [Sugerencia: 
Resuelva el problema con valores en la frontera para 
Jl) = Ó(x — s). Observe que la condición de salto es 


3 23 
AE 10 o. e] 
> dx > Ox 
27. y(0) = y (0)=0,  ylm=y(wm)=0 
28. (0) =y"(0)=0,  ym)= y (7m)=0 
29, y(0)=y(0)=0, ym) = y") = 
30. (0) =y(0)=0,  y(m)= y"(") = 


31. Sean y, y y, soluciones de 


F 


vaya 2, =U3 
p P 
en (a, b). Use la identidad de Abel (ecuación (17) en 
la sección 4.3) para mostrar que 


p()Wiy1, ya ](x) = € 
para toda x en [a, b], donde C es una constante. 

32. Defina G(x, s) como la (única) función que satisfa- 
ce las propiedades (a)-(c) en el teorema 12. Para mos- 
trar que G(x, s) está dada por la fórmula (12), proceda 
como sigue: 

(i) Use la propiedad (c) para mostrar que G(x, s) tie- 


ne la forma 

alsiailx), aExX ÁS, 
Gta) = (Ala 

vlsizalx), ss xseb, 


donde £[z¡] = 0 y z, satisface las condiciones en 
la frontera (21) en x = a, mientras que £[z,] = 0 
y z, satisface las condiciones en la frontera (21) 
en x = b. 
(ii) Imponga las condiciones (a) y (b) sobre G(x, s) 
y muestre que u y v deben satisfacer el sistema 


33, 


34. 
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(iii) Determine u y v a partir de este sistema y deduz- 
ca la fórmula (12) para G(x, s). 

Defina G(x, s) como la solución de las ecuaciones 

(Q2)-(24). Para mostrar formalmente que G(x, s) tie- 

ne las propiedades (a)-(c) del teorema 12, proceda 

como sigue: 

(i) Use el hecho de que ó(x — s) = O parax % s pa- 
ra mostrar que G(x, s) satisface la propiedad (c). 
Además, para cada s fija, las derivadas parciales 
(0G/dx)(x, s) y (92G/0x?)(x, s) son funciones 
continuas de x parax% s. 

(ii) Para mostrar que G(x, s) es continua en [a, b] X 
[a, b] y concluir la demostración de la propiedad 
(a), use el hecho de que 


> 
y(x) = | Gh sAi)ds, 
la solución de (2)-(4), es continua, y por tanto, 
para cada f, 


0= lím. [vls + e) — yís — e)] 


= Prim [Gls + e,s) — Gls — e,s)]flsids . 


(iii) Fije s y haga x, < s < x>. Integre formalmente 
ambos lados de (22) con respecto de x desde x = 
x¡ hasta x = x,, para obtener 


p(x) Lo (x, 5) 6 + p qloGÍx, s)]dx 


41 


Partiendo de esta ecuación, use la continuidad 
de p, q y G y la siguiente propiedad de la fun- 
ción delta de Dirac: 


| Sx — sidx= 1 


para deducir la propiedad (b). 
Sea G(x, s) la función de Green para el problema re- 
gular de Sturm-Liouville con valores en la frontera 


Ll]+w=-f; Bly]=0. 


Sea f(x) = ó(x — s). Use el método de desarrollos 
en términos de funciones propias analizado en la sec- 
ción 11.5 para deducir la siguiente fórmula en térmi- 
nos de funciones propias para G(x, s), 


> Oax dls) 
Glx,s) = 2 ENE 
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donde (d,_, es un sistema ortonormal de funcio- 35. Muestre que la propiedad (b) del teorema 12 es equi- 


nes propias con valores propios correspondientes valente a 

Ani -1 para 

o =0; Bly]=0 A s) — lím 26 s)= . 
[y] y = > ly] _— . sor da , dx > plx) . 


Suponga que u no es un valor propio. 


"TY PROBLEMAS SINGULARES DE STURM-LIOUVILLE 
CON VALORES EN LA FRONTERA 


En las aplicaciones al flujo de calor en un cilindro, aparecen problemas de Sturm-Liouville 
con valores en la frontera que no satisfacen todas las condiciones necesarias para que el pro- 
blema sea regular (véase la sección 1.13). 


Sea 
: d dy 
(1) Lly](x):= Eros + qlxly 
y consideremos la ecuación 
(2) Lly]Go) + arkodyb) =0. asx<b. 


Suponemos que p(x), px), g(x) y r(x) con funciones continuas en (a, b) con valores rea- 
les, y además p(x) y r(x) son positivas en (a, b). Observe que nuestras hipótesis sólo se apli- 
can en el intervalo abierto (a, b) y no en el intervalo cerrado [a, b], como en el caso de un 
problema regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera. Llamamos a la ecuación (2) 
una ecuación singular de Sturm-Liouville' si una o más de las siguientes situaciones ocu- 
rren: 


(a) lim, a+p(2) = 0 0 lim, )-pla) =0 . 


(b) p(x), q(x) o r(x) se vuelven no acotadas cuando x tiende aaoab. 
(c) El intervalo (a, b) no está acotado (por ejemplo, (a, 00), (—00, b) o (—0o, 00)). 


Tres ejemplos importantes de ecuaciones singulares de Sturm-Liouville son la ecuación 
de Bessel, la ecuación de Legendre y la ecuación de Hermite. La ecuación de Bessel descri- 
be la variable radial cuando la ecuación del calor, de onda o de Laplace se separa en coorde- 
nadas cilíndricas; los coeficientes no están acotados cuando la coordenada radial tiende a ce- 
ro, cerca del eje z. La ecuación de Legendre controla la variable de ángulo longitudinal 
cuando estas ecuaciones diferenciales parciales se separan en coordenadas esféricas; los coe- 
ficientes no están acotados cuando el ángulo tiende a 0 o a 77 (cerca de los polos). La ecua- 
ción de Hermite surge al separar la ecuación de Schródinger para un oscilador masa-resorte 
en mecánica cuántica; la variable independiente x va de —ooa +oo. 


“Para un tratamiento más riguroso de los problemas singulares generales de Sturm-Liouville, véase “Orthogonal 
Polynomials and Singular Sturm-Liouville Systems, I”, por Lance L. Littlejohn y Allan M. Krall, Rocky Mountain 
Journal of Mathematics, vol. 16, núm. 3, 1986, páginas 435-479. 
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Ecuación de Bessel de orden v 


(3) tulo + alo rl? vdy=0, 0<t< Vab 


se puede transformar mediante la sustitución £ = V Ax en la ecuación singular de Sturm- 
Liouville 


dy y? 
(4) —| x= e . O<x<b. 


En este caso, p(x) = x, que se anula para x = 0. Además, para v % O, la función q(x) = 
—v?/x no está acotada cuando x > 0*. 


Ecuación de Legendre 
(5) (1-4) —2ay +n(n+ly=0,  -1<x<1 
se puede escribir como la ecuación singular de Sturm-Liouville 


d an Ey 
(6) Al ea 


donde A = n(n + 1). En este caso, p(x) = 1 — x% se anula en los dos extremos +1. 


+AY=0,  -1<x<1, 


Ecuación de Hermite' 


(7) y” — xy +29 =0, oro, 
al ser multiplicada por e*, se convierte en la ecuación singular de Sturm-Liouville 
o A lea 0 Ex < 

e llo ey , oia, 


donde A = 2n. En este caso, el intervalo (oo, 00) no está acotado. 

En la sección 11.3 observamos que el operador lineal asociado con un problema regular 
de Sturm-Liouville con valores en la frontera era un operador autoadjunto. Como muchas de 
las propiedades de los problemas regulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera son 
consecuencia de este hecho, es útil saber cuáles condiciones en la frontera convierten a una 
ecuación singular de Sturm-Liouville en un problema autoadjunto. Para investigar esta cues- 
tión, regresemos a la fórmula de Green (véase la ecuación (10) en la sección 11.3). Como p y 
q son continuas en (a, b), el único cambio posible en la fórmula de Green para una ecuación 
singular de Sturm-Liouville es que la integral sea impropia en uno o ambos extremos. En es- 
te caso, tenemos 


(9) ' (u£[v] = vL[u])(x) dx = lim pPLOWÍ a, vi(x) — lim pl) Wa, v](x) , 


o 
mn e] 


“Nota histórica: Recibe este nombre en honor del matemático francés Charles Hermite (1822-1901), quien contri- 
buyó de manera significativa al álgebra y el análisis. 
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El operador £ será autoadjunto si el lado derecho de (9) se anula (véase la ecuación (13) 
en la sección 11.3). Esto ocurriría si cada límite, considerado por separado, fuese igual a ce- 
ro. Así, consideremos uno de los límites del lado derecho de (9) y veamos qué condiciones 
en la frontera sobre u y v garantizan que 


(10) lim plo)[ ula) — aajola)] = 0. 


Un tipo de condición en la frontera para el que vale (10) es la condición separada en la 
frontera. Éste es el tipo de condición en la frontera que imponemos sobre un problema regu- 
lar de Sturm-Liouville con valores en la frontera. Además, aparece de manera natural en 
aplicaciones tales como el flujo de calor en un alambre (véase la sección 11.1). Otro tipo de 
condición en la frontera que encontramos en nuestro estudio de la ecuación de Laplace es 
pedir que y(x) y y (x) permanezcan acotadas cuando x tiende al punto extremo (véanse los 
ejemplos 2 y 3 de la sección 10.7). Esta condición es más general que la condición separada 
en la frontera. Una tercera condición que surge en las aplicaciones consiste en pedir que 
V p(x)y(x) y V p(x) y (x) tienden a cero cuando x tiende a la frontera (véase el proyecto 
A). Estos tres tipos de condiciones en la frontera, junto con hipótesis adecuadas sobre p(x), 
garantizan que la ecuación (10) se cumple en el punto extremo a, como mostraremos a con- 
tinuación. 


CONDICIONES SINGULARES EN LA FRONTERA 


Lema 1. Cualquiera de las tres condiciones siguientes garantiza que se cumple la 
ecuación (10): 


1) lím, ,+p(x) = p(a) existe y u, vu satisfacen la condición en la frontera 
ya +P Pp y 


ai) ayy(a) + azy (a) = 0, con ay, a, no ambos nulos. 


(ii) lím, .,+p(x) =0 y u, u satisfacen la condición en la frontera 
x>a Pp y 
(12)  y(x), y (x) permanecen acotados cuando x => a”. 


(iii) Las funciones u, u satisfacen la condición en la frontera 


(13) lim Vady)=0 y lim Vo(dy(0 =0. 


Demostración. 


(i) Sin pérdida de generalidad, suponemos que a, + 0, Entonces, (11) implica que 
u(a) = — (a,/a,)u'(a) y v(a) = —(a,/a,)v'(a). Al sustituir en el lado izquierdo 
de (10) llegamos a 


(19) — plaJ[ulajwla) — ulajvía)] = pla)[ (a/a julia) + (a/a Ju(ajota)] 
=0. 


(ii) Si u, u”, v y v' permanecen acotadas cuando x tiende a a por la derecha, entonces 
el factor entre corchetes en el lado izquierdo de (10) permanece acotado. Como 
lím,-.,+p(x) = 0, el lado izquierdo no es más que un factor acotado, por un factor 
que tiende a cero. Por lo tanto, el lado izquierdo tiende a cero y se cumple (10). 
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(iii) Si u y u satisfacen (13), entonces al sustituir en el lado izquierdo de (10) se tiene 


tin polaco) (00) = (Jim Vota) (in, Vd) 


Hu? 


E (do Vplaju (x ) (tn Vobovíx ) 


=0-0=0, 


Por lo tanto, se cumple la ecuación (10). m 


Aunque el lema 1 se refiere al punto a, se puede establecer un lema similar para el pun- 
to b que garantice 


(15) lim ple — eje] 0 . 


Si (10) y (15) se cumplen, el operador L será autoadjunto (recuerde la ecuación (9)). Por 
ejemplo, si la condición (1) del lema 1 se cumple para a y el análogo para la condición (11) se 
cumple para b, entonces L es autoadjunto. 

Aunque las condiciones en la frontera impuestas sobre la ecuación singular de Sturm- 
Liouville impliquen que el operador lineal sea autoadjunto, pueden surgir otras dificultades. 
Por ejemplo, los valores propios pueden no ser discretos (aislados). En efecto, puede existir 
todo un intervalo / tal que si A es un número en /, entonces el problema tenga una solución 
no trivial (véase el proyecto B). En tal caso, se dice que el problema tiene un espectro conti- 
nuo. También es posible que haya valores propios discretos y un espectro continuo (véase la 
figura 11.4). Cuando el problema singular de Sturm-Liouville con valores en la frontera no 
tiene espectros continuos sino un número infinito de valores propios discretos, podemos mo- 
dificar los argumentos dados en la sección 11.3 para problemas regulares de Sturm-Liouville 
con valores en la frontera y mostrar que los valores propios deben ser reales y que las funcio- 
nes propias correspondientes a valores propios distintos son ortogonales con respecto de 
r(x) en (a, b) (véase el problema 7). Además, las fórmulas para los coeficientes de un desa- 
rrollo en términos de funciones propias son los mismos. Sin embargo, la convergencia del 
desarrollo mediante funciones propias debe analizarse de manera individual. Para un análisis 
más profundo de los problemas singulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera, el 
lector puede consultar un texto avanzado sobre la materia.* 

Para ilustrar el comportamiento de las soluciones de problemas singulares de Sturm- 
Liouville con valores en la frontera, estudiaremos por separado los problemas con valores en 
la frontera asociados con la ecuación de Bessel, la ecuación de Legendre y la ecuación de 
Hermite. 


Valores propios Espectro continuo 
discretos 


ES 


hd e ad ed x__—_——o—————————Á 


Figura 11.4 Conjunto de valores propios que contiene puntos discretos al igual que un intervalo 


Véase por ejemplo el libro de K. Yosida, Lectures on Differential and Integral Equations (Dover, Nueva York, 
1991). 
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Ecuación de Bessel 


Un problema singular de Sturm-Liouville con valores en la frontera típico asociado a la 
ecuación de Bessel de orden y es 


dl dy y? 
(16) SAS 2 y RA = 0, 0O<x<l, 
dx x 


(17)  y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x > 0*, 
(18) — y(1)=0. 


Este problema es autoadjunto, pues la condición (11) del lema 1 se cumple en a = 0 y el aná- 
logo de la condición (1) del lema 1 se cumple en b = 1. 
Si A >0, la sustitución 1 = V Ax transforma (16) en la ecuación de Bessel usual 


1 Pwaiytli-vpy=0 


(¡verifíquelo!). En la sección 8.8 usamos los métodos de series de potencias para mostrar 
que una solución general de (19) es 


yl) = cid, (1) + caY, (1) > 


yx) = ed (VWAx) + es (VAx) . 


El desarrollo en serie de potencias para J,(W Ax) implica que parav =00v>1,J,(VAx) 
y VAJ, (Vx) permanecen acotadas cuando x => 0* (véase el problema 9). Sin embargo, 
la función Y (Vx) no está acotada. Por lo tanto, c, = O para que se cumpla (17). (El caso 
en que 0 < y < 1 se analiza en el problema 10.) 

Para que se cumpla (18) con y(x) = c¡J,(W Ax), necesitamos que c, =00 


IAV Ax) =0. 


Es decir, VA debe ser un cero de J, para que INV Ax) sea una solución no trivial de 
(16)-(18). Se sabe que la función de Bessel J, tiene una sucesión creciente de ceros 
reales: 


02 E A SO E E 


Por lo tanto, A, = e, n= 1,2,3,... son valores propios de (16)-(18) con funciones pro- 
pias correspondientes 


(Q0) Ya (x) == Cid ( 0 yt) d 


Éstos son los únicos valores propios positivos. Además, se puede mostrar que no existen va- 
lores propios no positivos de (16)-(18) (véase el problema 11). 

Las funciones propias en (20) son ortogonales con respecto de la función de pondera- 
ción r(x) =x: 


1 
Q1) l AI AA Dd = 0,  nám. 
o 
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Si f(x) es una función dada, entonces un desarrollo mediante funciones propias asocia- 
do afes 


2D $ Z tabylions) 


donde 


| rtortamatras 


n=1,2%H.... 


dy = 


L 
| a 
Ú 


Cuando f y f' son continuas por partes en [O, 1], el desarrollo en (22) converge a [fx*) + 
FG )1/2 para cada x en (0, 1). 


Ecuación de Legendre 


Un problema singular de Sturm-Liouville con valores en la frontera típico asociado a la ecua- 
ción de Legendre es 


dy 


(23) a (1-10 |+4Ay=0 =1I<xi<l1 
dx “di - y ' 


Q4) — y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x > +1. 


Este problema es autoadjunto, pues la condición (11) del lema 1 se cumple en cada extremo. 
En la sección 8.8 vimos que (23) tiene soluciones polinomiales para A = n(n + 1),n=0, 1, 
2, .... Estas soluciones son múltiplos constantes de los polinomios de Legendre 


[=f2] 


A 
(25) Pax) =2 Z, (n — mjimin — 2)! 


donde [n/2] es el máximo entero menor o igual que n/2 (véase (43) en la página 491, sec- 
ción 8.8). Los cuatro primeros polinomios de Legendre son 


Dejaremos que el lector muestre que los únicos valores propios para (23)-(24) son A = 
n(n + 1),n=0,1,2,..., y que las funciones propias correspondientes son los polino- 
mios de Legendre P,,(x) (véase el problema 12). El hecho de que los polinomios de Le- 
gendre sean (salvo múltiplos constantes) las únicas funciones propias correspondientes a 
estos valores propios es consecuencia de que una segunda solución linealmente indepen- 
diente de (23) implica un término In(1 — x) que no está acotado cuando x => 1” (véase el 
problema 13). 

Los polinomios de Legendre P,,(x) son ortogonales en [—1, 1] con respecto de r(x) = 1: 


! 
(26) | POP. (dx = 0, nm. 
=1 
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Si f(x) es una función dada, entonces un desarrollo mediante funciones propias para f(x), 
en términos de los polinomios de Legendre es 


2 Lal, 
donde 


Pordas 


A A E 
| Pix) dx 
-] 


Los resultados de convergencia similares a los dados para series de Fourier se cumplen para 
el desarrollo en (27) (véase la sección 10.3). 


Ecuación de Hermite 


Un problema singular de Sturm-Liouville con valores en la frontera asociado a la ecuación 
de Hermite es 


da e dy E 
(28) al? E 0x0, 
q lím TR y(x) =0- y lím e“Py(x) =0, 


Por la condición (111) del lema 1, el operador lineal asociado a (28)-(29) es autoadjunto. 
En la sección 8.8 notamos que la ecuación de Hermite 


(30) y” — 2 + 2ny =0 


(que es equivalente a (28)) tiene soluciones polinomiales que son múltiplos constantes de los 
polinomios de Hermite H,(x),n = 0, 1,2,.... Como las soluciones polinomiales satisfacen 
las condiciones en la frontera (29), vemos que el problema singular de Sturm-Liouville con 
valores en la frontera (28)-(29) tiene valores propios A, = 2n,n =0,1,2,...,con funciones 
propias correspondientes H,,(x). Se puede mostrar que éstos son los únicos valores propios. 
Los cuatro primeros polinomios de Hermite son 


Hid=1, Hld=2%x. Hlid=4%-2, Hxix)=8x — 12x 
(véase el problema 37 de los ejercicios 8.8). 
Los polinomios de Hermite_H,(x) son ortogonales en (—oo, 00) con respecto de la fun- 


ción de ponderación r(x) = e *”: 


(31) | Ñ ALOE de dr=0.  nám. 


200 


Si f'es una función dada, entonces un desarrollo con funciones propias asociado a f está 
dado por 


8) f- Lario, 
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donde 


n=0,1,2.... 


Un estudio detallado de los valores propios y las funciones propias para el problema de 
Hermite con valores en la frontera (28)-(29) junto con las condiciones para la convergencia 
del desarrollo en términos de funciones propias en (32) queda fuera de los objetivos de este 
libro. El lector puede consultar estos temas en un libro avanzado.* 


En los problemas 1 a 6, verifique primero si el problema 
homogéneo correspondiente es autoadjunto. Luego de- 
termine un desarrollo formal en términos de funciones 
propias para la solución del problema no homogéneo 
con valores en la frontera dado, donde f es una función 
continua y u no es un valor propio del problema homo- 
géneo correspondiente. 


LiyY iy ta= 0d, OIL, 


y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x = 0*, 
y(1) =0. 


2. (xy) — 2y + ur =fl), —0<x<1l, 


y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x = 0*, 
41)=S0, 

3. (xy) + uxy =flx), U<xi<l, 

y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x = 0*, 
yU1)>0 

4. AN xD + uy = fx) ¿ 1<Xx<1l, 
y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x => +1. 

5. [(1 xy] + uy =£00) , 0<xi<1, 
y(0) =0, y(x), y (x) permanecen acotadas cuando 
x>1l. 

[Sugerencia: Las funciones propias son polinomios 
de Legendre de grado impar. ] 

6. [0 = cl + uy =D), 0<xr<l, 

y (0) =0, y(x), y (x) permanecen acotadas cuando 
x>1l. 

[Sugerencia: Las funciones propias son polinomios 
de Legendre de grado par.] 


7. 


10. 


Sea (2) una ecuación singular de Sturm-Liouville. 
Supongamos que B[y] = O representa condiciones li- 
neales homogéneas en la frontera tales que junto con 
(1) dan lugar a un operador autoadjunto L. Suponga 
que este problema singular de Sturm-Liouville con 
valores en la frontera no tiene espectros continuos, 
pero sí un número infinito de valores propios discre- 
tos A,, n= 1,2,3,.... Use argumentos similares a 
los de la sección 11.3 para problemas regulares de 
Sturm-Liouville con valores en la frontera y: 
(a) Muestre que los valores propios deben ser rea- 
les. 
(b) Muestre que las funciones propias correspon- 
dientes a valores propios distintos son ortogona- 
les con respecto de r(x) en (a, b). 


. Verifique que el cambio de variable £ = V Ax trans- 


forma la ecuación (3) en la ecuación (4). 


. El desarrollo en serie de potencias de TIVA tie- 


ne la forma (WAx)"g(V Ax), donde g es analítica 
en torno de x = O, Muestre que parav =00v=>l, 
IV Ax) y JL(V Ax) permanecen acotadas cuando 
x= 07, 

Para la ecuación de Bessel de orden v,0 <»<l, 
reemplazamos la condición en la frontera (17) por 


(33) lím y (x) =0, lím xy" (x) =0. 


(a) Muestre que si u y vu satisfacen las condiciones 
en la frontera en (33), entonces la ecuación (10) 
se cumple en a = 0 y por tanto el problema sin- 
gular de Sturm-Liouville con valores en la fron- 
tera (16), (18) y (33) da lugar a un operador 
autoadjunto. 


Véanse, por ejemplo, los libros de F. V. Atkinson, Discrete and Continuous Boundary Value Problems (Academic 
Press, Orlando, Florida, 1964) y E. C. Titchmarsh, Eigenfunction Expansions Associated with Second-Order Diffe- 
rential Equations, volúmenes 1 y II (Clarendon, Oxford, 1962). 
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11. 


12. 


13. 


14. 


Capítulo 11 


(b) Use la representación de J,(W Ax) dada en el 
problema (9) para mostrar que IV Ax) satisfa- 
ce las condiciones en la frontera en (33). 


Para mostrar que los valor propios para la ecuación de 
Bessel deben ser positivos, proceda como sigue: 


(a) Sea p(x) una función propia para (16)-(18), con 
valor propio correspondiente A. Sustituya p(x) 
en (16). Ahora, multiplique ambos lados de (16) 
por p(x) e integre de O a 1. Use integración por 
partes para obtener 


1 


(34) [store 7] x '[e(x) Jar 


D 


+A P x[ bl) “dx =0 . 


(b) Para y > 0, use la ecuación (34) para concluir 
que A >0. 

(c) Para y = 0, use la ecuación (34) para concluir 
que A > 0. Para demostrar que A = O no es un 
valor propio para v = 0, halle una solución ge- 
neral de xy” + y” = 0 y muestre que sólo la so- 
lución trivial satisface las condiciones en la 
frontera en (17)-(18). 


(a) Muestre que los únicos valores propios no nega- 
tivos para (23)-(24) son A, = n(n + 1),n =0, 
1,2,.... [Sugerencia: Determine un desarrollo 
en serie de potencias para una solución general 
de (23).] 

(b) Muestre que (23)-(24) no tiene valores propios 
negativos. [Sugerencia: Use un procedimiento si- 
milar al bosquejado en el problema 11.] 


Muestre que las únicas funciones propias de (23)-(24) 
correspondientes a los valores propios A, = n(n + 1), 
n=0,1,2,...,son múltiplos de los polinomios de 
Legendre P,,(x). [Sugerencia: En la sección 8.8 mos- 
tramos que los exponentes de la singularidad xy = 1 
para la ecuación de Legendre se anulaban. Use el 
teorema 7 de la sección 8.7 para mostrar que cual- 
quier otra solución tiene un término logarítmico que 
se vuelve no acotado cuando x => 1”.] 


(a) Use la fórmula (25) para mostrar que P,,(x) es una 
función impar cuando n es impar y que es 
una función par cuando » es par. 
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(b) Muestre que los polinomios de Legendre de or- 
den impar son ortogonales en (0, 1); es decir, 


ri 
| Pag +1 ()Poy 1 () dex =0, mn. 
0 


(c) Muestre que los polinomios de Legendre de or- 
den par son ortogonales en (0, 1); es decir, 


1 
| Ps DPonladdx =0, máén., 


0 


15. Ecuación de Chebyshev (Tchebichef). 


(a) Muestre que la ecuación de Chebyshev 
(1—xdy"—xiy+Ay=0, 
-2123x<1, 
se puede escribir en la forma de Sturm-Liouville 
aa [UPA y =0, 
=1Ex<l, 
(b) Se puede mostrar que la ecuación de Chebyshev 
(35) con las condiciones en la frontera 
y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x => 
+1 
tiene valores propios A, = n$2,n=0,1,2.... 
Las funciones propias correspondientes son los 
polinomios de Chebyshev 7,,(x). Los cuatro pri- 


meros son 
n=, Til= as 
Bla)=2*-=1, Taíx) = 41? — 3x 


Muestre que 
pp mms 
4-3 
(c) Encuentre un desarrollo formal en términos de 


funciones propias para la solución del problema 
no homogéneo con valores en la frontera 


[a A ll (0), 
l<x<t, 


y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x => 
=l, 


da=0, mién. 


donde f es continua en [—1, 1] y no es un va- 
lor propio del problema homogéneo correspon- 
diente. 


16. Ecuación de Laguerre. 


(a) Muestre que la ecuación de Laguerre 


ay” + (1 ay +Ay=0, 
0<1i<00 


(b) 


Sección 11.8 


se puede escribir en la forma de Sturm-Liouville 
(36) lie "YY + deTty=0, 
0<x<o0. 

Se puede mostrar que la ecuación de Laguerre 
(36) con las condiciones en la frontera 

y(x), y (xr) permanecen acotadas cuando x => 0*, 


122 2y(x) y 11e Py (x) > 0 cuando x > 00 
tiene valores propios A, =n,n =0,1,2,.... 


Las funciones propias correspondientes son los 


Oscilación y teoría de comparación 


(c) 
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Muestre que 


[ Emb) L,(x)e "dx =0, mn, 
L( 


) 
Encuentre un desarrollo formal en términos de 
funciones propias para la solución de la ecua- 
ción no homogénea 
(xe “y Y + pe "y = f(x), 
0<x<o, 
que satisface las condiciones en la frontera de la 


polinomios de Laguerre £,,(x). Los cuatro prime- 
ros son 


Lola) =1, Lld=1-x. 
bla) = 0-40, 
Lalx) = (6 — 18x + 917 —- 1/6 . 


parte (b), donde ¡u no es un valor propio del pro- 
blema homogéneo correspondiente, f es conti- 
nua en [0, 00) y satisface 


lim fls)e =P 07 


PMATS” osciLACIÓN Y TEORÍA DE COMPARACIÓN 


En el capítulo 4 desarrollamos un modelo para un sistema sencillo masa-resorte que implica- 
ba una ecuación diferencial lineal de segundo orden. Encontramos que cuando la constante 
de amortiguamiento es suficientemente pequeña, la masa vibra de un lado a otro, u oscila. 
Más precisamente, la solución era un producto de un factor de amortiguamiento dd y 
una función seno sen( Br + 0) (véase la ecuación (17) de la sección 4.11). 

Por lo general, las funciones que oscilan no se pueden expresar de esta manera. En rea- 
lidad, el concepto de oscilación es difícil de capturar en forma matemática. Es claro que las 
funciones periódicas (no constantes) oscilan, pero muchos otros tipos de funciones también 
exhiben lo que llamaríamos comportamiento oscilatorio. Para nuestros fines, identificaremos 
el comportamiento oscilatorio de y = f(x) con el contacto repetido con el eje x. Así, si la grá- 
fica de una función corta al eje x con más frecuencia, entonces oscilará más. Si una función 
tiene un número infinito de ceros en un intervalo [a, 00), decimos que la función es oscilato- 
ria. Por lo tanto, el estudio del comportamiento oscilatorio de una función significa que esta- 
mos investigando el número y posición de sus ceros. 

En esta sección estudiaremos los ceros de las soluciones de la ecuación de Sturm-Liouville 


(1) lr) +alxy=0, 


donde p, p” y q son continuas en [a, b] y p es positiva en [a, b].* Lo primero que nos pregun- 
tamos es: ¿puede una solución tener una infinidad de ceros en (a, b)? El siguiente teorema 
muestra que sólo la solución trivial puede tener una infinidad de ceros. 


acx<b, 


NÚMERO FINITO DE CEROS 


Teorema 13. Sea q una solución de (1) en (a, b). Si $ tiene una infinidad de ceros en 
cualquier intervalo cerrado y acotado [a”, b”] C (a, b), entonces p(x) =0 en (a, b). 


“Para un intervalo no acotado, como (0, 00), suponemos que las condiciones sobre p y q se cumplen en el intervalo 
abierto (0, 00). 
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Demostración. Para demostrar este teorema, necesitamos un resultado del análisis 
real llamado teorema de Bolzano-Weierstrass, el cual afirma que un conjunto infinito acota- 
do tiene al menos un punto límite. Es decir, existe una sucesión de puntos distintos (x, 5-1 
en el conjunto y un punto xy tal que lím,,_.,X, = Xp. Aquí estamos suponiendo que una infini- 
dad de ceros de « están en [a”, b”], un intervalo acotado. Por el teorema de Bolzano-Weiers- 

00 


trass, existe una sucesión (x,)%-¡ de ceros (distintos) de f que convergen a cierto punto xp. 
Como [a”, b”] es un intervalo cerrado, el punto xy debe estar en [a”, b”]. Afirmamos que: 


El punto xy es un cero de dp. Como x,, es un cero de q (es decir, d(x,) =0O paran = 1, 
2, ...), la continuidad de Q implica que 


blxp) = lím d(x,) = Im0=0. 
El punto xy es un cero de p”. Por hipótesis, p” existe para x en [a”, b”] y tenemos que 


2er — 16 Pl) — blo) lx) 
$ (xp) = lim == = lim —— , 
X=Xg X— Xp e a 
Como este límite debe existir para cualquier sucesión de puntos distintos que tienden a xy, po- 
demos elegir la sucesión [x,p-1 de ceros de $. Así, 


: ox) 
db (xo) Ez LS 29 =0. 
Por último, como p(xp) = 0 y d'(xp) = 0, el teorema de existencia y unicidad para 
ecuaciones lineales de segundo orden implica que p(x) = 0 en (a, b) (véase el teorema 2 en 
la sección 4.2). Mm 


Observación. El teorema 13 muestra que las soluciones con una infinidad de ceros sólo pue- 
den ocurrir en un intervalo no acotado si p es positiva en todo punto. 

Otra cuestión que puede surgir es: ¿pueden dos soluciones de la ecuación (1) tener 
un cero común en [a, b]? La respuesta es afirmativa, pero en ese caso, una función debe ser un 
múltiplo constante de la otra. 


CEROS COMUNES 


Teorema 14. Si d y yson dos soluciones de (1) y d(xo) = Y(xo) = 0 para algún 


xy en [a, b], entonces q y y son linealmente dependientes en [a, b]. 


Demostración. Al calcular el wronskiano de 4 y y y usar el hecho de que d(xp) = 
(xo) = 0, tenemos 


(2) WLó, 6] (xo) = dixo (xo) — $ (xo) (o) = 0 . 


Pero cuando el wronskiano de dos soluciones se anula en algún punto de [a, b], estas solucio- 
nes deben ser linealmente dependientes en [a, b], de acuerdo con el corolario 1 de la sección 
4.3. Así, Y y Y son linealmente dependientes. Mm 


Una consecuencia inmediata del teorema 4 es que si pd y y son dos soluciones lineal- 
mente independientes, entonces deben tener ceros distintos. Pero en ese caso, ¿existe alguna 
relación entre sus ceros respectivos? Una respuesta viene dada por el teorema de separación 
de Sturm. 
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Figura 11.5 Entrelazado de ceros de soluciones linealmente independientes 


TEOREMA DE SEPARACIÓN DE STURM 


Teorema 15. Sean d y y dos soluciones linealmente independientes de (1). Enton- 
ces, entre cualesquiera dos ceros consecutivos de « en [a, b], existe precisamente un 
cero de y (véase la figura 11.5). 


Demostración. Sean x, y x, dos ceros consecutivos de q en [a, b]. Como q y y son li- 
nealmente independientes, el teorema anterior muestra que Y(x,) + 0 y y(x,) 4 0. 

Supongamos que la condición es falsa, es decir, que y(x) + O en [x,, x2]. Entonces la 
función f(x) := pd(x)/w(x) está bien definida y es continua en [x;, x2] y continuamente dife- 
renciable en (x,, x2). Como p(x,) = p(x2) = 0, tenemos que f(x,) = f(x2) = 0. El teorema 
de Rolle implica que existe un número z en (x,, x,) tal que £(z) = 0. 

Al calcular f'(z), tenemos 


¿toma — ojala Wlw $162) 
[wíz)]? [up 


3) 0= fl) = 


Pero esto significa que el wronskiano de q y y se anula en z, lo que contradice el hecho de 
que q y y sean linealmente independientes. Así, Y(x) debe tener un cero en (x;, x>). 

Al intercambiar los papeles de b y 4, vemos también que entre dos ceros consecutivos 
cualesquiera de y hay un cero de «. Por lo tanto, no puede haber más de un cero de yy entre 
dos ceros consecutivos de p. M 


Una consecuencia de este teorema es que entre dos ceros consecutivos de una función 
de Bessel del primero tipo J,, hay un cero de la función de Bessel del segundo tipo Y, (y vice- 
versa). Esto se debe a que estas dos funciones son soluciones linealmente independientes de 
la ecuación de Sturm-Liouville 


df dy y? e 
(4) (04) + (Lp =0, x>0. 


Como J, tiene una infinidad de ceros en (0, 00), concluimos de esta propiedad de entrelazado 
de los ceros que Y, también tiene una infinidad de ceros. Esto ilustra un fenómeno general. 
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SOLUCIONES OSCILATORIAS 


Corolario 3. Sea [a, 00) el intervalo del teorema 15. Si una solución (no trivial) 
de (1) es oscilatoria, entonces todas las soluciones de (1) son oscilatorias. 


Demostración. Sea q una solución no trivial de (1), con una infinidad de ceros en 
[a, co). Por el teorema de separación de Sturm, cualquier otra solución debe tener un cero 
entre cada pareja sucesiva de ceros de y por tanto debe tener también una infinidad de ce- 
ros en [a, 00). Ml 


Al aplicar el teorema 15 a la ecuación de Hermite en la forma de Sturm-Liouville 


d _ady ad 
(5) ae + 2ne *y=0, zorro, 


donde n es un entero no negativo, vemos que como una solución es el polinomio de Hermite 
H,(x) de grado n y sabemos que éste tiene n ceros reales, entonces las otras soluciones de- 
ben tener sólo un cero entre los ceros consecutivos de H,,(x), para un mínimo de n — 1 ceros. 
Además, cualquier otra solución (no trivial) no puede tener más de n + 1 ceros, pues de lo 
contrario, H,,(x) tendría más ceros de lo permitido por su grado. 

Hasta ahora hemos comparado los ceros de dos soluciones de la misma ecuación. Tam- 
bién es posible tener una relación entre los ceros de soluciones de dos ecuaciones distintas. 
Por ejemplo, para las ecuaciones 


Y+my=0 y y+ny=0, 


vemos que la primera tiene una solución general de la forma $, (x) = A, sen(m(x — 6,)) y la 
segunda, b>(x) = A, sen(n(x — 6»)). La distancia entre los ceros consecutivos de la primera 
es 1r/m y para la segunda es 77/n. Por lo tanto, cuando m < n, la distancia entre los ceros de 
$, es mayor que la distancia entre los ceros de df». En otras palabras, para n? > m?, entre dos 
ceros cualesquiera de q, (x) existe un cero de b>(x). Un resultado similar es válido cuando 
las constantes m? y n? se reemplazan por funciones de x. El siguiente resultado es una ver- 
sión del teorema fundamental de Sturm. 


TEOREMA FUNDAMENTAL DE STURM 


Teorema 16. Sea df, una solución no trivial de 


(6) y” tgldy=0, alíi<Ábh, 
y , una solución no trivial de 
(7) y +glidv=0, asixÁb. 


Suponga que q2(x) > q¡(x) para x en (a, b). Si x, y x, son dos ceros consecutivos de 
b(x) en (a, b), entonces existe un cero de 4, entre x, y x, a menos que q,(x) = q,(x) 
en [x,, x2] y d, y , sean linealmente dependientes en [x;, x»]. 
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b2 


ó1 


Figura 11.6 Teorema fundamental de Sturm: los ceros de p, separan a los ceros de $; 


Observe que la conclusión nos dice que dp, tiene un cero entre x¡ y x, 0 dr(x,) = da(x,) = 
0. Véase la figura 11.6. 


Demostración del teorema 16. Sean x, y x, dos ceros sucesivos de «p,. Suponga que 
d,(x) + O en (x;, x,). Queremos mostrar que q, = q, y que Q, y db, son linealmente depen- 
dientes en [x;, x,]. Sin pérdida de generalidad, supondremos que $b; (x) > 0 y d,(x) > 0 en 
(x¡, x2). Al combinar esto con el hecho de que qg,(x) = q,(x), vemos que 


5 (Word) = Z(0r01 — $201) = db, + bb — db) — 


= bp] — bd, > $ q) = ab 
= bibolga q) 0 


para x en (x;, x2). Por lo tanto, W[d», b,](x) es no decreciente en (x,, x2). Sin embargo, co- 
mo Q1(x,) = d,(x,) =0 y 9; es positiva en (x¡, x2), debemos tener d¡ (x,) =0 y d(x,) < 
O. Por lo tanto, como pa(x) = 0, 


Wo, $: ]x1) = deje () = 0 


Wló,, 6: ]() = dra) (a) 0. 


Como W[dp», p,] es no decreciente, la única forma para que sea no negativa en x, y no positi- 
va en x, es que 


(9) Wó,o)](1)=0, xen [x,,x>] . 


Es claro que la ecuación (9) implica que E W[b», d¡](x) = 0 en [x,, x>]. La ecuación 
(8) implica que q, = q, en [x;, x,]. Pero en ese caso, | y q, satisfacen la misma ecuación 
diferencial en [x,, x2] y su wronskiano se anula en ese intervalo. Por lo tanto, d, y p, son li- 


nealmente dependientes en [x,, x2]. M 
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EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Una consecuencia inmediata del teorema fundamental de Sturm es la siguiente. 


SOLUCIONES NO OSCILATORIAS 


Corolario 4. Siq(x) =0 en [a, b], entonces una solución no trivial b de la ecuación 


(10) y"+al)y=0, a<x<b, 


puede tener a lo más un cero en [a, b]. 


Demostración. Como y(x) = 1 es una solución de la ecuación y” + 0- y =0yq(x) <= 
O, el teorema fundamental de Sturm implica (con q, = q, q, = 0) que si q tiene dos o más 
ceros en [a, b], entonces Y debe tener un cero entre ellos. Como y nunca se anula, p puede 
tener a lo más un cero en [a, b]. m 


El teorema fundamental de Sturm nos dice que el comportamiento oscilatorio de una so- 
lución para la ecuación (10) queda determinado por el signo y magnitud de q(x). Por ejem- 
plo, cuando q(x) = 0, una solución puede tener a lo más un cero o, cuando q(x) > n?, una 
solución debe tener un cero entre cualesquiera dos ceros de una solución de y” + m?y =0, 
En el último caso, los ceros de las soluciones de (10) deben estar a menos de una distancia 
7r/m entre sí, pues y” + m?y = 0 tiene una solución con ceros que está a una distancia de 77/m 
entre sí (véase el problema 12). 

En el siguiente ejemplo, consideremos la distancia entre ceros consecutivos de la solu- 
ción para la ecuación de Bessel. 


Para a > 0, analizar el número de ceros en el intervalo [a, a + 7r) de las soluciones para la 
ecuación de Bessel de orden »: 


(11) xy" + a+ (1? -rhy=0, x>0. 


La sustitución y = ux”1/? transforma la ecuación (11) en 


$ 4 —] 
(12) u” + E = ea 


(véase el problema 13). Ahora compararemos las soluciones de (12) con las de u” + u = 0. 
Observe que b(x) = A sen(x — a) es una solución de u” + u = 0 y que tiene ceros en a y 
a+ 7. 


Caso 1. v> 1/2. En este caso, 41? — 1 > 0, de modo que 


_e— 1 


1 
dx? 


<1 


para x en [a, a + 7r). Así, por el teorema fundamental de Sturm, una solución de (12) no pue- 
de tener más de un cero en [a, a + 7r), pues q no tiene ceros en (a, a + 7). Como y = 
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ux”1/?, hemos mostrado que cuando v > 1/2, cualquier solución de la ecuación de Bessel 
(11) a lo más puede tener un cero en [a, a + 77). 


Caso 2. 0 =v< 1/2. En este caso, 4v? — 1 < 0, de modo que 


¿Mes 1 


1 
dx? 


> 1 


para x en [a, a + 71). De nuevo, por el teorema fundamental de Sturm, una solución de (12) de- 
be tener un cero en (a, a + 77), pues a y a + 7rson ceros consecutivos de p(x) = A sen(x — a). 
Como y = ux 12, hemos mostrado que cuando O = y < 1/2, toda solución de la ecuación 
de Bessel (11) debe tener un cero en [a, a + 71). 


Caso 3. v= 1/2. En este caso, (12) se reduce a u” + u = O, que tiene la solución ge- 
neral u(x) = c, cos x + c, sen x. Así, 


yíx) = eu? COS Xx + el sena = Ax "2 seníx — 6) 


para una O constante adecuada. Por tanto, cualquier solución de la ecuación de Bessel (11) 
con y = 1/2 tiene exactamente un cero en [a, a + 77). 
En resumen, hemos mostrado que una solución de la ecuación de Bessel (11) tiene 


(a) a lo más un cero en [a, a + 7r) cuando v > 1/2; 
(b) al menos un cero en [a, a + 7r) cuando 0 <1v < 1/2, y 


(c) exactamente un cero en [a, a + 7r) cuando v= 1/2. m 


El teorema fundamental de Sturm fue extendido a ecuaciones de Sturm-Liouville más 
generales por M. Picone. 


TEOREMA DE COMPARACIÓN DE PICONE 


Teorema 17. Sea ,(x) una solución no trivial de la ecuación de Sturm-Liouville 


d dy 
1d. WM) 000, a«<x<b, 


y sea po(x) una solución no trivial de 


d dy 
(14 — ¿(o )+ar=0, a<x<b., 


Suponga que p¡(x) = p2(x) > 0 y q,(x) <= q2(x) para x en [a, b]. Entonces, entre 
cualesquiera dos ceros consecutivos xy y x, de $, en [a, b], existe un cero de pb», a 
menos que ( y Q, sean linealmente dependientes en [x, x2], en cuyo caso q,(x) = 


qo(x) en [x1, x2]. 
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En el proyecto C se bosqueja una demostración del teorema de comparación de Picone 
usando la identidad de Picone. También se puede demostrar usando la sustitución de Priifer.* 

Si aplicamos el teorema de comparación de Picone a una ecuación de Sturm-Liouville, 
podemos obtener estimaciones de la distancia entre los ceros consecutivos de sus soluciones. 
En el siguiente corolario, sean fy y f,, los valores máximo y mínimo, respectivamente, de fen 
el intervalo [a, b]. 


r DISTANCIA ENTRE CEROS 


Corolario 5. Sea 


dx dx 


una ecuación de Sturm-Liouville, donde p, p”, q y r son continuas en [a, b] y p yr 
son positivas en [a, b]. Sea d una solución no trivial de (15) con ceros consecutivos 
x, y xo, en [a, b]. Si 


A > máx ( 24 2 9] 
Pr Pa 


df dy 
(15) lp] +qy+Arv=0, aox<b, 


entonces x — Xx, la distancia entre los ceros de q», está acotada por 


Pm Pau 
1 aa E ar 


Demostración. La ecuación con coeficientes constantes 


17 py" + (dm + A)y =0 


tiene la solución y(x) = sen[K(x — x,)], donde K? = (q,, + Ar) /py (aquí usamos la hipó- 
tesis A > —G,/F, de modo que q,, + Ar,, > 0). Además, y(x) tiene un cero en x = x, y su 
siguiente cero está en x, + (7r/K), es decir, la distancia a su siguiente cero es 


Pa 


dl dm E AF 


Como Py = p(x), 1 >0 y q,, + Ar,, € q(x) + Ar(x) para toda x en (a, b), el teorema de 
comparación de Picone implica que q debe tener un cero entre cualesquiera dos ceros conse- 
cutivos de Y(x) (o d(x, + (r/K)) =0 si $ y y son linealmente dependientes). Por lo tanto, 
x», E x, + (71/K), de modo que 


Pm 


==. < a 
e ee Um Y Ae 


(véase la figura 11.7). 
Para un análisis de la sustitución de Prifer y una demostración del teorema de comparación de Picone, también co- 


nocido como el teorema de comparación de Sturm, véase el texto de G. Birkhoff y G. C. Rota, Ordinary Differential 
Equations, 4a. edición (John Wiley € Sons, Nueva York, 1989), capítulo 10. 
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Um + Mm 


Figura 11.7 Estimación de la distancia entre ceros consecutivos de p 


Para obtener una estimación por abajo para la distancia entre ceros consecutivos, com- 
paramos la ecuación dada con la ecuación con coeficientes constantes 


(18) — pmy" + (qu + Ary =0, 


con la solución 0(x) = sen[L(x — x,)], donde L? = (qu + M'm)/P- Observe que o(x) tie- 
ne ceros consecutivos x, y xy + (r/L). Como p(x) = Pm y q(x) + Ar(x) S qu + Ay para x 
en (a, b), el teorema de comparación de Picone implica que o(x) debe tener un cero entre 
cualesquiera dos ceros consecutivos de bp o tener los mismos ceros (véase la figura 11.7). 
Así, x¡ + (m/L) = x>, y 


Í 


Pm 
TT A | 
V qu + Ary á 


Una consecuencia inmediata del corolario 5 es que cuando A => +oo, la distancia entre 
los ceros de una solución a una ecuación de Sturm-Liouville tiende a cero. Esto significa que 
como los valores propios A, asociados a un problema regular de Sturm-Liouville con valores 
en la frontera crecen hacia infinito, el número de ceros en (a, b) de una función propia d,, 
crece cuando n crece. Podemos usar la sustitución de Priifer para mostrar que si un problema 
regular de Sturm-Liouville con valores en la frontera tiene valores propios 141 <A<=:++*, 
entonces la función propia q, correspondiente a A, tiene exactamente n — 1 ceros en el inter- 
valo abierto (a, b).* 


1. Sea d(x) una solución de la ecuación 


el 
dx 


en (—0o, 00). Dado que $(1/n) = 0 para n = 1, d 
2,..., determine qp(x). dx 


"y 
dx 


2. La función p(x) = sen x es una solución de y” + y = 
0 en (—oo, 00) y tiene una infinidad de ceros. ¿Con- 


2) +xy=0 tradice esto el teorema 13? Explique. 


(es 


3. Sea p(x) una solución en (—oo, 00) de 


d 
2920. 


Para una demostración de este resultado, léase el texto de G. Birkhoff y G. C. Rota, Ibídem. 
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Si $(0) = 0, demuestre que p(x) = cx para cierta 


constante c. 


4. ¿Podría la función d(x) = x*sen(1/x) ser solución 
en (—1, 1) de cierta ecuación diferencial de la forma 
(1), donde p, p” y q son continuas en [—1, 1] y p es 


positiva en [—1, 1]? Justifique su respuesta. 


5. Use el teorema fundamental de Sturm para demos- 
trar que cualquier solución no trivial de y” + (1 — 
e")y = 0 tiene a lo más un cero en (0, 00) pero una 


infinidad de ceros en (—oo, 0). 


6. Use el teorema fundamental de Sturm para demos- 
trar que cualquier solución no trivial de y” + (a? — 
1)y = 0 tiene a lo más un cero en (—1, 1) pero una 


infinidad de ceros en (—0o, —1) y en (1, 00). 


7. El polinomio de Legendre P,,(x) de grado n satisface 


la ecuación 


da n dy E 
Ñ =x e + níin+ly=0, 


+1<¿x<X]l, 


y tiene n ceros distintos en (—1, 1). Use el teorema 
de comparación de Picone para mostrar que entre 
cualesquiera dos ceros de P,,-(x) hay un cero de 


Py (x) para m > 2. 
8. Sea f(x) una solución no trivial de 
y +99+e*y=0 


en (0, 00). Use el teorema fundamental de Sturm pa- 
ra estimar la distancia entre los ceros consecutivos 


de p(x) cuando x es grande. 
9. Sea p(x) una solución no trivial de 
y + ly + (4-e “)p=0 


en (0, 00). Use el teorema de comparación de Picone 
para estimar la distancia entre los ceros consecutivos 
de p(x) cuando x es grande. [Sugerencia: Exprese 
primero la ecuación en la forma de Sturm-Liouvi- 


lMe.] 


10. Use el corolario 5 para estimar la distancia entre ceros 


consecutivos en [O, 5] de una solución no trivial de 


E e dy 


ao de 
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Problemas de valores propios y ecuaciones de Sturm-Liouville 


Use el corolario 5 para estimar la distancia entre ce- 
ros consecutivos en [O, 5] de una solución no trivial 
de 


d dy al 

E (1 da te yraiy=0. 

En la ecuación (10), suponga que q(x) = m? en 
[a, b]. Demuestre que la distancia entre dos ceros 
consecutivos de una solución p de (10) es menor o 
igual a 77/m. [Sugerencia: Si x, es un cero de dp, 
compare « con la función y(x) = sen(m(x — x1)), 
que es una solución de y” + m?y =0.] 


71/2 transforma la 


Muestre que la sustitución y = ux 

ecuación (11) en la ecuación (12). 

Muestre que si q(x) = m? > 0 en [a, 00), entonces 

toda solución de y” + q(x)y = 0 es oscilatoria. 

Suponga que 0 < q,, < q(x) < qy en [a, b]. De- 

muestre lo siguiente: 

(a) Si q, > Kk27/(b — ay, donde k es un entero po- 
sitivo, entonces cualquier solución de la ecua- 
ción (10) tiene al menos k ceros en [a, b]. 

(b) Si qu < K*17/(b — ay, entonces cualquier so- 
lución no trivial de la ecuación (10) tiene a lo 
más k ceros en [a, b]. 

Teorema de convexidad de Sturm. Demuestre que 

si g(x) es una función continua y creciente en [O, 00) 

y d(x) es una solución no trivial de 


y +gldy=0, 0O<xXZo, 


entonces ft; — ti-1 > li+1 — fi donde (t,)-¡ es la 


sucesión de ceros consecutivos en (0, 00) de la solu- 
ción p(x). 

Muestre que si w(x) y q(x) son continuas en [a, b] y 
q(x) < 0 en [a, b], entonces una solución no trivial 
d de la ecuación 


y" + wloy" + gíoy =0 


puede tener a lo más un cero en [a, b]. 


En este capítulo analizamos la teoría de problemas regulares de Sturm-Liouville con valores 
en la frontera, la alternativa de Fredholm y los problemas no homogéneos con valores en la 
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frontera, ejemplos de problemas singulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera y la 
teoría de oscilación y comparación para ecuaciones de Sturm-Liouville. Las propiedades y 
los conceptos importantes aparecen a continuación. 


Problemas de valores propios 


El problema de determinar aquellos valores de A para los que el problema con valores en la 
frontera 


(pyY +g+iy=0, a<x<b, 


(00) 
ayía) + ayy la)=0, — bylb) + by (o) =0, 


tiene soluciones no triviales es un problema de valores propios. El número A es un valor 
propio y las soluciones no triviales correspondientes son las funciones propias. 


Ecuación de Sturm-Liouville 


Una ecuación diferencial lineal de segundo orden de la forma 


(pd t0)' + aloyío) + aríy)=0,  a<x<b, 


se llama una ecuación de Sturm-Liouville. Cualquier ecuación lineal homogénea de segun- 
do orden se puede escribir como una ecuación de Sturm-Liouville. 


Problemas regulares de Sturm-Liouville con valores 
en la frontera 


Un problema de valores propios de la forma (1) donde p(x), p (x), q(x) y r(x) son funciones 
continuas en [a, b] con valores reales, p(x) > 0 y r(x) > 0 en [a, b] (no permitimos que 
a, =42=00b, = b,= 0) es un problema regular de Sturm-Liouville con valores en la 
frontera. Estos problemas con valores en la frontera tienen las siguientes propiedades: 


1. Los valores propios son reales, simples, y forman una sucesión numerable crecien- 
ted < A,<:+- con líM;,->0 Ay = +00. 


2. Las funciones propias se pueden elegir con valores reales. 


3. Las funciones propias correspondientes a valores propios distintos son ortogonales 
con respecto de r(x) en [a, b]. 


4. Sea [d,)%-, una sucesión ortonormal de funciones propias y sea funa función con- 
tinua en [a, b], con f' continua por partes en [a, b]. Si Fsatisface las dos condiciones 
en la frontera, entonces 


10= 2 ablo.  asxsb, 


donde 
ar= | op rajas. 


Además, la serie converge uniformemente en [a, b]. 


Los problemas periódicos de Sturm-Liouville tienen propiedades similares. 
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Alternativa de Fredholm 

Sea Llyl(x) := Ary (0) + Ar(x)y (o) + Ap(x)y(x) y supongamos que B[y] = 0 repre- 
senta un conjunto de condiciones separadas en la frontera. Sea L*[y](x) = (42(m)y(x))” — 
(A1(0)yGo)” + Ap(x)y(x) el operador adjunto de L con condiciones adjuntas en la frontera 
B*ly] = 0. (Las condiciones adjuntas en la frontera se eligen de modo que (Lu,v) = (u, L*v) 
para toda u y v que satisfagan Blu] = 0 y B*[v] = 0.) El problema no homogéneo con valo- 
res en la frontera 


yl) =Al0), a<x<b;  Bly]=0, 


tiene una solución si y sólo si 


Proa =0 


a 


para cada solución z del problema adjunto con valores en la frontera 


L'[2]()=0, a<x<b; B"l[z]=0. 


Solución mediante un desarrollo con funciones propias 


Sea Lly] := (py”)' + qy y suponga que L[y] + ury = 0, B[y] = 0 es un problema regular de 
Sturm-Liouville con valores en la frontera con valores propios (A,)%-, y funciones propias 
correspondientes (db, )7%=. 
Sip %* A, paran = 1,2,..., entonces la solución del problema no homogéneo 
Llyl+pry=h;  Bly]=0, 
está dada por 


00 

Ya 

eb E ps — An p 
n=1 n 

donde las constantes y, quedan determinadas mediante el desarrollo de »/r en términos de 

las funciones propias: 


ad 


h 
S 2 Yo - 


a—1 


il 


Si 4 = Ay para alguna N y yy + 0, entonces el problema no homogéneo no tiene solu- 
ciones. 
Si 4 = Ay para alguna N y yy = 0, entonces 


l 
> 
Z 
+ 
z 

+ 
tM 


es una solución del problema no homogéneo para cualquier elección del parámetro cy. 


Funciones de Green 


La solución de 


Ely]l=-=f3 Bly]=0, Bay =0, 
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donde suponemos que L[y] := (py”)' + qy, que la función f' es continua en [a, b] y que el pro- 
blema homogéneo correspondiente sólo tiene la solución trivial, está dada por 


d(x) = ' Ghosifíids, 


donde G(x, s) es la función de Green 


| a zalsaltod/C > 
Glx, s) = e ] 


En este caso, z, y z, son dos soluciones no triviales de L[y] = O que satisfacen B,[z,] = 0 y 
Boa[z2] = 0. La constante C está dada por C = p(x)W[z;, z2](x) para cada x € [a, b]. 


aExsEx, 


XEsZEb., 


Problemas singulares de Sturm-Liouville 


Ciertos problemas no regulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera, llamados proble- 
mas singulares de Sturm-Liouville con valores en la frontera, surgen al resolver las ecuaciones 
de Bessel, Legendre y Hermite. Estos problemas singulares de Sturm-Liouville también tienen 
sucesiones crecientes de valores propios simples. Además, sus sucesiones correspondientes de 
funciones propias son ortogonales y se pueden usar para formar desarrollos en términos de fun- 
ciones propias con propiedades de convergencia similares a las asociadas a problemas regula- 
res de Sturm-Liouville. 


Oscilación y teoría de comparación 


Se conocen varios resultados relativos a la ubicación de los ceros de soluciones de ecuacio- 
nes de Sturm-Liouville. El teorema de separación de Sturm dice que los ceros de dos solu- 
ciones linealmente independientes están intercalados. El teorema fundamental de Sturm y 
el teorema de comparación de Picone nos permiten comparar la ubicación de los ceros de 
una solución a una ecuación de Sturm-Liouville con los de una ecuación relacionada con la 
primera. 


PROBLEMAS DE REPASO 


1. Determine todos los valores propios reales y las fun- 
ciones propias para el problema de valores propios 


en [0, 71], para el problema 


dad y” +AY=0; 
eE y(0)=0.  ym)=0. 
(a) y” + 6y' a 
vo =0, Y) = (b) Exprese f(x) = 1 — x en un desarrollo median- 
(b) y” + Ay=0; te funciones propias usando el resultado de la 
y0)=0, ym) +2 (mr) =0. parte (a). 


. Convierta la ecuación dada a la forma de una ecua- 
ción de Sturm-Liouville. 

(a) Y" + TY +Ay=0. 

(by y” —= 3xy" + Ay=0. 

() y" +(1-xy +A4=0, x>0. 

. (a) Determine las funciones propias, normalizadas 
con respecto de la función de ponderación r(x) = 1 


. Determine el problema adjunto con valores en la fron- 


tera para el siguiente problema con valores en la 

frontera. 

ay + +y=0; 
y (0)=0, yl 

(b) y” + 2xy" — 3y 
«y =0,  yle 
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. Use la alternativa de Fredholm para determinar con- 


diciones sobre h que garanticen que el problema no 
homogéneo con valores en la frontera dado tenga una 
solución. 
(ad) y” -6y + l3y=4A:; 

y0)=0, y2r)=0. 
Ma ty=h; 


yID=0, yQ)j=0. 


. Encuentre un desarrollo formal en términos de fun- 


ciones propias para la solución del problema no homo- 
géneo con valores en la frontera 


y +sy= 
y(0)=0, 


x—4coslr; 
y(m)=0. 


. Calcule la función de Green G(x, s) y úsela para re- 


solver el problema con valores en la frontera dado. 
(My =x+1;  y0)=0, yiÓ=0. 
(b)y"—-y=4;  y(0=0,  y(1)=0. 


. Encuentre un desarrollo formal en términos de fun- 


ciones propias para la solución del problema no ho- 
mogéneo con valores en la frontera, donde f es una 


10. 
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función continua y q no es un valor propio del pro- 

blema homogéneo correspondiente. 

(a) (a) — (49/0)y + pay = f(x), 0<x< 1, 
y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x => 
07,y0)=0. 

by [O -<dy + py= 0), +1<x<1, 
y(x), y (x) permanecen acotadas cuando x => 
+1. 


. Sea p(x) una solución no trivial de 


[a = ey)? + (E ), =() 


en (0, 00). Use el teorema de comparación de Picone 
para estimar la distancia entre los ceros consecutivos 
de p(x) cuando x es grande. 

Use el corolario 5 de la sección 11.8 para estimar la 
distancia entre los ceros consecutivos en [O, 77] de 
una solución no trivial de 


[(Q + cos x)y"]' + (senx)y + 5y=0 . 


EJERCICIOS DE ESCRITURA TÉCNICA 


. El método de solución de un problema regular no ho- 


mogéneo de Sturm-Liouville con valores en la fronte- 
ra mediante un desarrollo en términos de funciones 
propias, analizado en la sección 11.5, se puede exten- 
der a problemas periódicos de Sturm- Liouville. Des- 
criba esta extensión e ilústrela con un ejemplo. 


. Las funciones de Green también existen para ciertos 


problemas periódicos de Sturm-Liouville. Explique 
cómo construir una función de Green para el pro- 
blema 


vw") + 2y(x) = —flx) ; 
y(0)=yv(27), y (0)= y (27) . 


3. 


4. 


Formule una alternativa de Fredholm para el sistema 
Ax = b, donde Á es una matriz constante n X n con 
valores reales, b es un vector constante n X 1 y xes 
el vector incógnita n X 1. Nustre su formulación con 
ejemplos. 

Analice la interpretación de los temas de la sección 
11.8 mediante un oscilador masa-resorte (recuerde 
la sección 4.10). 


PROYECTOS DE GRUPO PAI 


CA. Polinomios de Hermite y el oscilador armónico 


En mecánica cuántica, el movimiento de una partícula se describe mediante la ecuación de 
Schródinger. En el espacio de dimensión uno, la ecuación tiene la forma 


Do prOmtBlE-Vix)y=0, 


donde la función V(x) representa la energía potencial, m es la masa de la partícula, hi es la 
constante de Planck h dividida entre 27, la constante E representa la energía y yes la fun- 
ción de onda. Las funciones de onda y pueden asumir valores reales o complejos. La canti- 
dad W(x) y(0)dx = Iyw(x)?dx proporciona la probabilidad de que la partícula se encuentre en 
el intervalo (x, x + dx). Los físicos están interesados en las soluciones de (1) que satisfacen 
las condiciones en la frontera 


(2) y(x) y y (x) permanecen acotadas cuando x > too, 


Los valores propios E = E,, de (1)-(2) son los niveles de energía del sistema. 


(a) Para el oscilador armónico, la energía potencial es V(x) = ax?, donde «> 0 es 
una constante. Muestre que para el oscilador armónico, el problema con valores en 
la frontera (1)-(2) se simplifica como 


D — yviO+A-Sy)=0; 
(4) y(t) y y (t) permanecen acotadas cuando 1 > too, 


donde t = fx, B* = 2ma/42, y(t) = W(x) y A - 2mE (BR). 
(b) Verifique que el cambio de variable y(1) = e “Pu(r) transforma (3)-(4) en 


(5) (tu + (A DeTu=0:; 
(6) e 2u(r) y TAO) - te ”2y(r) permanecen acotadas cuando t > too. 


(c) Use el resultado de la parte (b) para mostrar que A =2n + 1,n=0,1,2,...,son 
los valores propios del problema singular de Sturm-Liouville con valores en la 
frontera (3)-(4) con funciones propias correspondientes y, (1) =0 "2H, (0), donde 
H,, es el polinomio de Hermite de grado n (véase la sección 11.7 o la sección 8.8). 

(d) Bosqueje las tres primeras funciones de onda yo(1), y, (1) y y2(£). 


B. Espectros continuos y mixtos 


Partículas libres. Cuando la energía potencial V(x) en la ecuación de Schródinger (1) es 
idénticamente nula, se dice que la partícula está libre. Así, el movimiento de una partícula 
libre queda descrito mediante el problema singular de Sturm-Liouville con valores en la 
frontera 


(7) Y + dp=0; 


(8) dx) y  Ur(x) permanecen acotadas cuando x => too , 


donde A = 2mE/f?. 
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(a) Muestre que todo número no negativo A es un valor propio de (7)-(8) y que no 
existen valores propios negativos. Por lo tanto, el espectro de la partícula libre es 
continuo y consta del intervalo [0, oo). 


Potencial cuadrado. Un potencial cuadrado es una función de la forma 


ve) pe ] lx <a, 
O, lx > ae, 


donde a y a son constantes positivas. Para este potencial, la ecuación de Schródinger tiene la 
forma 


_A 


0, Xx>e, 


donde A = 2mE/h? y 8? = 2m0? /h?. También imponemos las condiciones en la frontera 
(10) y(x) y v (x) permanecen acotadas cuando x > too. 


Podemos resolver la ecuación (9), en el sentido de que podemos hallar soluciones en los 
tres intervalos (—00, —a), (—a, a) y (a, oo) y luego pegarlas para obtener una función y tal 
que y y y sean continuas en (—00, 00). 


(b) Muestre que cada A > 0 es un valor propio para el problema singular de Sturm- 
Liouville con valores en la frontera (9)-(10) y tiene dos funciones propias lineal- 
mente independientes asociadas a él. 

(c) Muestre que A = 0 es un valor propio para el problema con valores en la frontera 

(9)-(10) si y sólo si Ba = k1r/a para algún entero k. Además, cuando Ba = k7r/a, 

sólo existe una función propia linealmente independiente asociada a A = 0. 

(d) Muestre que para 4 < -p la única solución de (9)-(10) es la solución trivial y que 

por tanto no hay valores propios menores que — f?. 

(e) Muestre que para —f8? < A < 0, puede existir un número finito de valores propios 
discretos A,, de (9)-(10). [Sugerencia: Sea y = VB? + A. La función A cos(yx) es 
parte de una función propia para x > a si y sólo si y tan(ya) = VA. Además, B 
sen( yx) es parte de una función propia para x > a si y sólo si y cot(ya) = — V=A.] 


En consecuencia, el espectro de una partícula bajo la influencia de un potencial cuadra- 
do puede tener un espectro discreto formado por un número finito de valores propios negati- 
vos además de su espectro continuo [0, 00). 


E C. Teorema de comparación de Picone 


El objetivo de este proyecto es dar una demostración del teorema de comparación de Picone 
(véase el teorema 17 de la página 723). Usaremos la notación de ese teorema y procederemos 
como sigue. 

Sean x, y x, dos ceros consecutivos de H, y supongamos que q, + O en [x;, xo]. 


(a) Muestre que 
(1) (9 — quUbids + (prado dis — (pro 0520. 


(b) Integre la ecuación (11) desde x;, hasta x, y use integración por partes para obtener 


* 2pbP10, cd | ACI E 


(12) E (42 — qudbidr + Prtóras a j ro 
Xx Xi Z 


* Xx ba 


Proyectos de grupo para el capítulo 11 733 


(c) De la ecuación (12), deduzca la identidad de Picone 


Bs] 0 
lo par + | p E Ñ mE 0. 
Xx 2 
(d) Si da(x) 4% 0 para x en (x;,,x>), pero d,(x) = O en x =x, o en x = x,, entonces 
alguna de las integrales anteriores debe considerarse como una integral impropia. 
Verifique que la identidad de Picone sigue siendo válida en este caso. [Sugerencia: 
Si d,(x,) = 0, entonces d>(x,) + O. Use este hecho y la regla de L'Hópital para 
mostrar que los términos frontera, que surgen al usar la integración por partes, si- 
guen anulándose.] 
(e) Use la identidad de Picone y la hipótesis del teorema 17, página 723, para mostrar 
que si q,(x) + q,(x) en [x¡, x,], entonces bp, debe tener un cero en (xy, x»). 
Use la identidad de Picone y la hipótesis del teorema 17, página 723, para mostrar 
que si q,(x) = q,(x) en [x¡, x2], entonces db, y b, son linealmente dependientes en 
[x,, x2]. [Sugerencia: En los intervalos donde p, = p,, muestre que dp, y q, satisfa- 
cen la misma ecuación y su wronskiano se anula. En los intervalos donde p¡(x) + 
Pp2(x), muestre que b; = 0 y bd) = 0. Combine esto para concluir que 4, y p, son 
linealmente dependientes. ] 


X 


(13) IR (a — qubidx + | 


XI x1 


(£ 


=— 


Esto concluye la demostración del teorema de comparación de Picone. 


E D, Método de tiro 


= El método de tiro para aproximar la solución del problema de segundo orden con valores en 
la frontera 


10. yYi)=frry), asx=b;  yaj=a,  ylb)=8B, 
implica resolver una sucesión de problemas con valores iniciales de la forma 
15  yid=flayy), as:x3b;  yaj=0a,  ylej=4, 


donde tes un parámetro. La idea es “disparar” desde una posición inicial, y(a) = a, con una ele- 
vación “inicial” y (a) = t, hacia el objetivo localizado en y(b) = f. (Véase la figura 11.8.) 
Si fallamos en el primer intento, ajustamos la “elevación” f e intentamos de nuevo. 

El método de tiro genera una sucesión de valores 1; que (esperamos) converge a un valor 
f para el que la solución del problema con valores iniciales (15) con y'(a) = f satisface y(b) = 
B. Si y(x, £) denota la solución de (15) con y (a) = t, entonces nuestro problema consiste en 
determinar £ de modo que y(b, t) = f, o 


(16) — y(b,1)-P=0. 


objetivo 


Figura 11.8 Método de tiro 
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Podemos usar un método para hallar raíces, como el método de bisección, para generar 
una sucesión 1, que converja a la solución de (16). Para comenzar, necesitamos dos estima- 
ciones ty y f¡ tal que y(b, tp) — B, y(b, t,) — P tengan signos opuestos (uno positivo y otro 
negativo). Luego elegimos £, = (ty + 1,)/2. Si y(b, t,) — B = 0, hemos terminado. En caso 
contrario, y(b, t,) — B tendrá el mismo signo o el signo opuesto a y(b, ty) — Boa y(b, t,) — 
B. Si y(b, t,) — By y(b, ty) — f tienen signos opuestos, entonces elegimos tz = (ty + £,)/2. 
En caso contrario elegimos tz = (1; + £,)/2. Continuamos hasta que í,, y £,, , estén lo bastan- 
te cerca (es decir, dentro de una tolerancia establecida de antemano); la raíz deseada de (16) 
estará en algún punto entre ellas. Observe que este procedimiento exige resolver un proble- 
ma con valores iniciales para cada t, (véase la sección 5.6). 


(a) Use el método de tiro para aproximar la solución del problema no lineal con valo- 
res en la frontera 


Compare su solución aproximada con la solución real y(x) = 2/(x + 2). 
(b) Para los problemas lineales con valores en la frontera de la forma 


1 yo =-—plody lx) —abdylo + e), as=x=b; ylaj=a, ylb]=B, 


el método de tiro sólo necesita dos “tiros”. Use el principio de superposición para 
mostrar que la solución de (17) está dada por 


yalb) e 
donde y; (x) es la solución del problema con valores iniciales 
y) = play lx) —qlelylo) tele), asx=b; ylaj=a, ylaj=0, 
y ya(x) es la solución del problema con valores iniciales 
yx) = =pldyl) — gloria), asx=b; ylaj=0, ylaj=1. 


(Suponemos que y,(b) + 0; en caso contrario, el problema con valores en la fron- 
tera (17) no tiene una solución única.) 

(c) Use el resultado de la parte (b) para aproximar la solución del problema lineal con 
valores en la frontera 


1 l 8 Inx 
"(x) = -—y(x) + + y  L1Exs4; 
y"(x) Y (x) 0) e 5 
YD=1,  y(4)=4P + In4=2.973695413 . 


Compare su solución aproximada con la solución real 


ya) =P + mx. 


CE. Método de diferencias finitas para problemas con valores 
en la frontera 


Un método clásico para aproximar numéricamente una solución de un problema con valores 
en la frontera para una ecuación diferencial lineal de segundo orden consiste en reempla- 
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zar cada derivada en la ecuación diferencial por un cociente de diferencias que aproxime a 
la derivada. Para ilustrar este procedimiento, considere el problema lineal con valores en la 
frontera 


1 y") + podrida) + aladyl) = eb),  a<x<b; 
1H yaj=a,  yb)=B. 
donde p, q y g son continuas en [a, b] y «, 8 son constantes dadas. 
Primero dividimos el intervalo [a, b] en N + 1 subintervalos con la misma longitud h. 
Es decir, hacemos h := (b — a)/(N + 1) y parak=0,1,...,N + 1, hacemos 
x:=a+kh. 


Entonces 4 = xy <x¡ < <xy<xyy 1 = bd. 
Suponiendo que existe una solución y(x) de (1)-(2), nuestro objetivo es aproximar y(x) 
en los puntos interiores de la malla x,, k = 1,2,..., N. En estos puntos, sabemos que 


00 yx) + púxly la) + qlrlyla) = ela) 


La esencia del método de diferencias finitas está en hallar cocientes de diferencias que se apro- 
ximen mucho a las derivadas y (xz) y y”(x¿), cuando h es pequeño. 


(a) Suponga que y tiene una representación en serie de Taylor de la forma 


y” (xo) 


y "(xy (o 5 


am em 


xy + a 


y deduzca la siguiente fórmula con diferencias centradas para y (x;): 
' 1 . E 
(22) y lx) = > Ll) a Miaal] + [términos que implican a »?, h?,.... ls 


[Sugerencia: Trabaje con las representaciones de Taylor para y(x¿+1) y y(xp-1).] 
(b) Use de nuevo (21) para deducir la siguiente fórmula con diferencias centradas para 


y”(x;): 
0H yl = ¿Lola — 2y(x4) + y(x,-1)] + [términos que implican a »?, 5, ...]. 
(e) Si w, es la aproximación (por calcular) de y(x¿),k=1,2,...,N y wo= y(X0) = 
A, Wy+1 = Y(Xyv+1) = B, entonces de (23) y (22) obtenemos las aproximaciones 


HH 1 

(24) y a) == ICA e ZW 7 We. 1) , 
, 1 

Qs) y (xa) E ay e e 1) . 


Use las aproximaciones con diferencias centradas (24) y (25) en lugar de y”(x;) y 
y (x,) en (20) para obtener el sistema de ecuaciones 


A 214 + Wi-] Wi] T WE-1 
(26) Pia lt) + plxa) (Pu ) + alejes = glas), 
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k=1,2,...,N. La ecuación (26) representa N ecuaciones lineales con N incógni- 
tas w,, ... . , Wy. Así, al resolver (26), obtendremos las aproximaciones de y(x) en 
los puntos interiores de la malla x, k =1,...,N. 

Use este método para aproximar la solución del problema con valores en la fron- 
tera 


Ye) 9) 0) =0: yvM0)=1, yl=e?, 


haciendo h = 1/4 (N = 3). 

(d) Compare las aproximaciones obtenidas en la parte (c) con la solución real y = 
E 

(e) Sea E el potencial electrostático entre dos esferas metálicas concéntricas con radios 
ri y 12 (r¡ < r>), donde el potencial de la esfera interior se mantiene constante en 
100 volts y el potencial de la esfera exterior se mantiene en O volts. Así, el poten- 
cial E sólo dependerá de la distancia r al centro de las esferas y debe satisfacer la 
ecuación de Laplace. Esto conduce al siguiente problema con valores en la frontera 
para E: 


dE. dE 
7 + == — == 
dr r dr 
donde r, <r < r,. 
Para r, = 1 y r, = 3, obtenga aproximaciones de £(2) mediante diferencias fini- 
tas, usando h =1/2(N =3)yh=1/4(N =7). 
(£) Compare sus aproximaciones de la parte (e) con la solución real E(r) = 150r! — 50. 


O; E(r,) = 100, Elr)=0, 


Apéndices 


"TR MÉTODO DE NEWTON 


Para resolver una ecuación g(x) = 0, debemos determinar el punto o los puntos donde la grá- 
fica de y = g(x) corta al eje x. Un procedimiento para aproximar una solución es el método 
de Newton. 

Para motivar geométricamente el método de Newton, sea X una raíz de g(x) = 0 y sea xy 
nuestra estimación del valor de X. Si g(x,) = O, hemos terminado. Si g(x,) + O, entonces es- 
tamos alejados una cierta cantidad que llamamos dy (véase la figura A.1). Entonces 


dy ; 
de =E (x1) . 
y así 
dv 
Do da= 2 
8'(x1) 


y = 801) 


(84) 


Figura A.1 Aproximación de la raíz mediante la recta tangente 


A-2 Apéndices 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Ahora, dx = x, — X2, 0x2 = x, — dx, donde x, es el punto donde la recta tangente a la curva 
por (x,, g(x,)) corta al eje x (figura A.1). Usamos la ecuación (1) y el hecho de que dy = 
g(x,) para obtener 

dy glx1) 


gay gr)" 


Lo = Xi 


lo que usamos como la siguiente aproximación a la raíz X. 
Repetimos este proceso con x, en vez de x;,, y obtenemos la siguiente aproximación xz 
de la raíz X. En general, hallamos la siguiente aproximación x,,+, mediante la fórmula 
167) 
-- E 
8" (xr) 


(2) Xn+1 = Xn = 1, 2, es 


El proceso se ilustra en la figura A.2. 


y =8(x) 


= 


Figura A.2 Sucesión de iteraciones convergentes a la raíz 


Si la estimación inicial x, está suficientemente cerca de una raíz X, entonces la sucesión 
1 

de iteraciones [x,, 52, converge por lo general a la raíz X. Sin embargo, si elegimos una ma- 

la estimación de x,, entonces el proceso nos puede alejar de X. 


Determinar hasta cuatro cifras decimales de una raíz para la ecuación 

(3) +2%-4=0., 

Hacemos g(x) = 7 + 2x — 4 y vemos que g'(x) = 31? + 2 es positivo para cada x. Por lo 
tanto, g es creciente y tiene a lo más un cero. Además, como g(1) = —1 y g(2) = 8, este ce- 


ro debe estar entre 1 y 2. Así, comenzamos el procedimiento con la estimación inicial x, = 
1.5. Para g(x) = 7 + 2x — 4, la ecuación (2) se convierte en 


(4) O E A n=1.2.... 


SecciónB Regla de Simpson A-3 


Para x, = 1.5, la ecuación (4) queda 


1.5) + 2(1.5) - 4 2.375 
Lal A 


3(1.5P +2 8.75 


=1,22857 . 


Usamos x, para calcular xz y sucesivamente encontramos 


x3 = 1.18085 , 
Xa = 1.17951 , 
xs = 1.17951 , 


donde hemos redondeado los cálculos a cinco cifras decimales. Como las primeras cuatro ci- 
fras decimales de x, y x5 coinciden y no conocemos la quinta cifra decimal debido al redon- 
deo, suponemos que la raíz X de (3) coincide con 1.1795 hasta cuatro cifras decimales. De 
hecho, 


2(1.1795) = —0.00005... y g(1.1796)=0.00056...., 


de modo que 1.1795 < í < 1.1796. Por lo tanto, = 1.1795.... Mm 


Observe que el método de Newton transforma el problema de determinar una raíz de la 
ecuación g(x) = 0 en el problema de determinar un punto fijo para la función h(x) = x — 
2(x)/8'(x); es decir, hallar un número x tal que x = h(x). (Véase la ecuación (2).) 

Varios teoremas proporcionan condiciones que garantizan que la sucesión de iteraciones 
[x.)52=1 definida por (2) converge a un cero de g(x). Mencionaremos uno de tales resultados. 


CONVERGENCIA DEL MÉTODO DE NEWTON 


Teorema 1. Suponga que un cero í de g(x) está en el intervalo (a, b) y que en ese 
intervalo 


g(x)>0 y gx)>0. 


Si elegimos x, de modo que X < x, < b, entonces la sucesión de iteraciones definida 
por (2) decrece a X. 


No daremos una demostración de este teorema; el lector puede consultar un texto intro- 
ductorio al análisis numérico, como Numerical Analysis, 6a. edición, por R. Burden y J. Fai- 
res (Brooks/Cole Publishing Co., Pacific Grove, California, 1997). 


ME REGLA DE SIMPSON 


Un procedimiento útil para aproximar el valor de una integral definida es la regla de 
Simpson. 

Dividamos el intervalo [a, b] en 2n partes iguales y sean xo, Xy, . . . X2, los puntos de la 
partición, es decir, 


x:=a+kh  k=0,1,...,2n, 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Apéndices 


donde h:= (b — a)/(2n). Si 
yo=f) , 


entonces la aproximación /s mediante la regla de Simpson al valor de la integral definida 


k=0,1,...,2n, 


ll oda 


a 


está dado por 


mI 


am 


h 
= 3 Do + 4y1 + 2y, + 4y3 + +++ + Z)7-2 + 4291 + Yon] 


h ” 
=3 2 aa + Ya + Ya) 


Si 


E | jar — 


1) 


es el error resultante al usar la regla de Simpson para aproximar el valor de la integral defini- 

da, entonces 

(b = a) 
180 


(2) JEl= APM, 
donde M := máx] f("(x)| para toda x en [a, b]. 
Usar la regla de Simpson con n = 4 para aproximar el valor de la integral definida 
(3) l e dx 
] 0 1 + ye 
En este caso, h = 1/8,x, =k/8,k=0,1,...,8,y 
1 64 
A E 
Ye =l xi) 1 64 + 42 
64 


Por la regla de Simpson, tenemos que 
[y = 8 1+4 Ea +2 Esa +4 pp 
a a 64 +1 64 +4 64 +9 
64 64 o 
id la a 5) úd dá + 5) z a + 5) 


64 64 .- 
+ (Ly) + a E a) = 0,7854 . 


Por lo tanto, el valor de la integral definida en (3) es aproximadamente /;s = 0.7854. m 


Sección C Regla de Cramer A-5 


Para un análisis más detallado de la regla de Simpson, el lector puede consultar un tex- 
to de análisis numérico, como Numerical Analysis, 6a. edición, por R. Burden y J. Faires 
(Brooks/Cole Publishing Co., Pacific Grove, California, 1997). 


MITE REGLA DE CRAMER 


Cuando un sistema de n ecuaciones lineales con n incógnitas tiene una única solución, se 
pueden usar los determinantes para obtener una fórmula para las incógnitas. Este procedimien- 
to se llama regla de Cramer. Cuando n es pequeño, estas fórmulas proporcionan un proce- 
dimiento sencillo para resolver el sistema. 

Supongamos que para un sistema de n ecuaciones lineales en n incógnitas, 


AX] 7 Ax o FAA = b1, 

d21X] TF dk) + ot + ra — ba , 
(1) Ñ 

4141 as dra Eo + Canta — ba , 


la matriz de coeficientes 


An da "0 Ala 

a a o. q 
ao a=|a 2 

Car Enzo 0 


tiene un determinante distinto de cero. Entonces la regla de Cramer da la solución 


(3) £¡= 


donde A; es la matriz que se obtiene de A reemplazando la ¡-ésima columna de A por el vec- 
tor columna 


formado por las constantes del lado derecho del sistema (1). 


EJEMPLO 1 Usar la regla de Cramer para resolver el sistema 
xj + 2% — X= 0 7 
2x1 “+ Xa 5 Az = 9 a 
Xx i=1 s 


Apéndices 


SOLUCIÓN Primero calculamos el determinante de la matriz de coeficientes: 


Lo 2-1 
det[2 1  1[=12 
lo -1 --2 


Usamos la fórmula (3) para ver que 


0 2 -1 
1 -B_ 
x1 = ¡7 det ñ e E sl mts 
cala o ea 
Xy > 12 el a 12 , 
] 2 0 
1 24 _ 
x3 = q7 det ñ le s 2772 mn 


Para un análisis más detallado de la regla de Cramer, el lector puede consultar un texto 
introductorio al álgebra lineal, como Linear Algebra and lts Applications, 2a. edición, por 
David C. Lay (Addison-Wesley, Reading, Mass., 1997). 


“ED MÉTODO DE MÍNIMOS CUADRADOS 


El método de mínimos cuadrados es un procedimiento para ajustar una línea recta a un 
conjunto de datos obtenidos con mediciones. Considere el diagrama de dispersión de la fi- 
gura D.1, que consta de una gráfica en el plano x, y de algunos puntos dato ((x, y;)3 1 = 1, 
2,... , NJ. Queremos construir la línea recta y = a; + fBx que se ajusta mejor a estos puntos 
dato, en el sentido de que la suma de los cuadrados de las desviaciones verticales de los pun- 
tos a la recta se vea minimizada. 


3 
2 
1 . : 
P, Ps 
+ + + + + se 
0 1 2 3 4 5 


Figura D.1 Diagrama de dispersión y ajuste lineal por mínimos cuadrados 


EJEMPLO 1 


SOLUCIÓN 


Sección D Método de mínimos cuadrados A-7 


Si conocemos la ordenada al origen «: y la pendiente f, entonces la abscisa de la recta 
correspondiente a la ordenada x,es a: + Bx;. La abscisa dato correspondiente, y;, se desvía de 
la recta en [y, — (a: + Bx;)] y la suma total de los cuadrados de las desviaciones es 


NÑ 


s= Y [1 (a + Br)? 


l= 


La característica importante de la función S es que los símbolos x; y y; son constantes, 
mientras que a y f£ son las variables (incógnitas). Los valores de a y f que minimizan S ha- 
cen que sus derivadas parciales se anulen: 


D= a = Y 2ly, — la + Bx3](-1) , 


da i=1 
0== Y 2ly- la + fr) lla) - 


Desplegamos estas condiciones de una forma que enfatice los papeles de a y f; después de 
algo de álgebra tenemos 


y obtenemos las fórmulas para los valores óptimos de la ordenada al origen y de la pendiente: 


2218) 26) 


Determinar el ajuste lineal por mínimos cuadrados para los puntos dato P¡(1, 1), P2(2, 1), 
P3(3, 2), Pa(4, 2.5) y Ps(5, 3.1), que aparecen en la figura D. 1. 


Ordenamos los datos como en la tabla D.1 de la página A-8 y obtenemos 
_—55(9,6) — 15(34.5) 10,5 

5(55) — (157 SO 

_ 5(34.5) — 15(9.6) 28.5 

5(55) - (15% 50 


=0.21, 


= 0.57, 


Apéndices 


Así, y = 0.21 + 0.57x es la ecuación de la recta con mejor ajuste, la cual aparece en la fi- 


guraD.l. m 
i Xx; Yi XDi Ej 
1 1 1 1 1 
2 2 1 2 4 
3 3 2 6 9 
4 4 2.5 10 16 
5 5 3.1 15.5 25 
Sumas 15 9.6 34.5 55 


Sección E Procedimiento de Runge-Kutta para n ecuaciones A-9 


MIE PROCEDIMIENTO DE RUNGE-KUTTA PARA n ECUACIONES 


La siguiente subrutina y algoritmo generalizan los programas dados en la sección 5.6 (pági- 
nas 287-288 a sistemas de n ecuaciones diferenciales ordinarias de primer orden. 


7] 


SUBRUTINA DEL MÉTODO CLÁSICO DE RUNGE-KUTTA 
DE CUARTO ORDEN (n ECUACIONES) 


Propósito  Aproximar la solución del problema con valores iniciales 


xi = lt x1, SL ña! : 
sto) =4, 1=1,2...,1 
para f =1=cC. 
ENTRADA A, tg, Aj, ... , Ap, C, N (número de pasos), PRNTR (= 1 para imprimir la 
tabla). 
Paso 1 Establezca el tamaño de paso 
h=(c=t)/N, t=t X=, ... ,Xp=4p 
Paso 2 Para ¡ = 1 hasta N, realice los pasos 3 a 5 
Paso 3 Haga 
Ku AGESA ¡o , 
A IA 
ES h h 
ha = Af ER XK Ln PK 5 
A 
h 1 1 
Kai = ml + al + 7 --- Xp + 6) > 
i=1l...,n; 
Kai = Aft + h,xj + Ea se A + Kan) A 
i=1l,...,ñ 
Paso 4 Haga 
I=1+ kh: 


X= Xx + Ela, + ko; + Mai + ads i=1L,...,2n 


Paso 5 SIPRNTR = l, imprimir £, X],X2,... , Xp 


A-10 Apéndices 


7] 


ALGORITMO CLÁSICO DE RUNGE-KUTTA DE CUARTO ORDEN 
CON TOLERANCIA (n ECUACIONES) 


Propósito  Aproximar la solución del problema con valores iniciales 
Xx; = fl, Xx, e... el : 
Ki(to) =4, 1=1,2,...,1 


en £ = c, con tolerancia e. 
ENTRADA AM, Lp, Aj... , Ay, € 

€ (tolerancia) 

M (número máximo de iteraciones) 


Paso 1 Haga z,= aj 1¿=1,2,...,n; haga PRNTR =0 

Paso 2 Para m = 0 a M, realice los pasos 3 a 7 (o para ahorrar tiempo, 
comience con m > 0) 

Paso 3 Haga N = 2” 

Paso 4 Llame a la SUBRUTINA DEL MÉTODO CLÁSICO DE RUNGE- 

KUTTA DE CUARTO ORDEN (n ECUACIONES) 

Paso 5 Imprima h, x¡,X2,... Xp 

Paso 6 Si lz, — x[| < eparai= 1,...,n, vaya al paso 10 

Paso 7 Hagaz¡=xX¡, ¿=1,...,n 

Paso 8 Imprima “x;(c) es aproximadamente”; x; (para  = 1,...,n); “pero 


podría no estar dentro de la tolerancia”; e 

Paso 9 Vaya al paso 11 

Paso 10 Imprima “x;(c) es aproximadamente”; x; (para ¿ = 1,...,n); “con to- 
lerancia”; e 

Paso 11 DETENERSE 

SALIDA Aproximaciones de la solución al problema con valores iniciales en 
t = c, usando 2” pasos. 


Respuestas a algunos 


problemas impares 


CAPÍTULO 1 


Ejercicio 1.1, página 5 


E 


a 


E 


SS 


pa 
sd 


17. 


Ecuación diferencial ordinaria, segundo orden, variable 
independiente £, variable dependiente x, lineal. 
Ecuación diferencial ordinaria, primer orden, variable 
independiente x, variable dependiente y, no lineal. 
Ecuación diferencial ordinaria, primer orden, variable 
independiente 1, variable dependiente p, no lineal. 
Ecuación diferencial ordinaria, primer orden, variable 
independiente x, variable dependiente y, no lineal. 
Ecuación diferencial ordinaria, segundo orden, variable 
independiente x, variable dependiente y, lineal. 
Ecuación diferencial parcial, segundo orden, variables 
independientes £, r, variable dependiente N. 


dp/dt = kp, donde k es la constante de proporcionalidad. 


dT/dt = k(M — T), donde k es la constante de propor- 
cionalidad. 
Alison gana por 6 /3 — 4/6 = 0.594 segundos. 


Ejercicio 1.2, página 14 


3. Sí. 5. No. 7. Sí. 9. No. 11. Sí. 
13. Sí. 19. El lado izquierdo siempre es = 3. 

21. (a) 1/3,-3. (b) 1 += /6. 23. Sí. 25. Sí. 
27. No. 31. (a) No. 


Ejercicio 1.3, página 22 


1. 


Solución del problema 1(b) 


y y 
vaa lero A 
O O A E e E A MAA Ae OB E 
ERA AA AGE E EA O O TA E E Y E 
A O A A O E O E E E | LARA ENOS AE EA SS 
O DN AN] A DY Por; 
O A] CO A A E EA a 
CATA On A IA Oj ID 
EJE RSE SINS RA ETE TES ITA A UAT 
ETS TES EPA NANA CERA RISA ANNO 
ESFERAS AN AO YOR DEJE RAS A NA 
OERAE RAS ANN NON DET AA RANAS 
A A E A E O E E E E E E E O E O 
Figura B.1 Figura B.2 


Solución del problema 1(c) 


1. (d) Las soluciones de las partes (b) y (c) se vuelven 


infinitas y la recta y = 2x es una asíntota cuando 

x > 00. Cuando x —> —oo, la solución de la parte (b) 
tiende a infinito y la recta y = —2x es una asíntota, 
mientras que la solución de la parte (c) ni siquiera 
existe para x negativa. 


3. Todas las soluciones tienen valor límite 8 cuando £ —= +00. 


Figura B.3 Soluciones del problema 3 que satisfacen 


v(0) =5,v(0) =8, v(0) = 15 
5. (a) Pp 
LS O O O O O TO O 
O E A O A O A A O O 
LAT LL EA AE SR 
E E 
0 1 


Figura B.4 Campo de direcciones para el problema 5(a) 


(b) lím, o p(1) =3/2. (6) lim, o. p(1) = 3/2. 
(d) No. 


B-1 


B-2 Respuestas a algunos problemas impares 


7. (a) p 15. 


Figura B.5 Campo de direcciones para el problema 7(a) 


(b) 2. (c) 2. (d) O. (e) No. 
9. (d) Crece y tiende de manera asintótica a la recta 
y=x-1. 17. Tiende a 3. 


(£), (g) Véase la figura B.6. 


Figura B.9 Solución del problema 15 


Ejercicio 1.4, página 28 
¡a 0.1 0.2 0.3 | 0.4 0.5 


>= 


$) y» | 1.000 | —1.010 | —1.030 | —1.059 | —1.097 


(redondeado a tres cifras decimales). 


3. Xx, | 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 


Yn | 2.700 2.511 | 2.383 2.292 2.225 
(redondeado a tres cifras decimales). 


Da Mo 1.2 1.4 1.6 1.8 
y=x-1 Y» | 1.400 | 1.960 | 2.789 | 4.110 
Figura B.6 Campo de direcciones y bosquejo de p(x) para el 7. N|=x(1) 9. X, Yn 11. 1.46635. 
problema 9(£), (g) el 11 1-09 
2 |1.06185 1.2 | -0.81654 
A 4 4 |1.13920 1.3 | -0.74572 
id 8 11.19157 1.4 | -0.68480 
1.5 | -0.63176 
Ñ 300) 1.6 | -0.58511 
bx 1.7 | -0.54371 
1.8 | -0.50669 
Figura B.7 1.9 | —0.47335 
Solución del problema 11 2.0 | -0.44314 
15. T(1) = 80.460", T(2) = 73.647. 
Figura B.S 


Solución del problema 13 


CAPÍTULO 2 


Ejercicio 2.2, página 46 


1. Sí. 3. Sí. 5. No. 
7 y=(Bx- +0). 


Respuestas a algunos problemas impares B-3 


9. y = Cero 13, 2y +sen(2y) =4arctanx+C. L- 2 costri/12) (7/12 )sentari/12) 
A _  A2mPTEÁÉ => A AAA 
13. x= Ea a la. Bis= ME, 2 44 (m/12) 4 + (7/12P 
po 
17, y =2%e “Bel. 19. y =-3e 000. É (2 EN tn 
E 2 a A 
31. y = sentx + ¿sen . 23, y= arctaní 1 + E ) 4 2 44 (7/12) 


25. y = de. 1. 


ro, 39. 71.8%F a mediodía; 26.9%F a las 5 P.M. 
27. (a) y(x) = | etdr. 
0 


Ejercicio 2.4, página 65 


2 1f3 
(b) y(x) = ( +3 | e“) ; 1. Lineal con y como variable dependiente. 3. Exacta. 
ij 5. Exacta y además lineal con x como variable dependiente. 
o y) = 0 VI + sen tdt + .1) z 7. Lineal con r como variable dependiente. 
0 9. y=(C-3x)/(2-1). 

(d) y(0.5) = 1.381 . 11. senxcosy+X2=y=C. 13. 1Iny+1t=C. 
29. (d) of/0y no es continua en (0, 0). 33. 281 kg. 15. r = (e =e%)sen 0. 17. Noesexacta, 
35. (a) 82.2 minutos.  (b) 31.8 minutos. 19,  — y? + arctan(xy) =C . 

(c) Nunca alcanza la temperatura deseada. 2. lux + Y -seny=w. 23. y = -2/(te! +2) . 
37. (a) $1105.17 . (b) 27.73 años. 25. senx —xcosx = In y + 1/y + 7— 1 (la ecuación es 

(c) $4427.59 . separable y no es exacta). 
39. A gana. 27. (a) —In|y|+f() . 

(b) cos x sen y — y?/2 + f(x) donde f sólo depende 
de x. 
Ejercicio 2.3, página 54 29. (0) y=xY*/(C=x) (d) Sí, y=0. 
1. Lineal. 3. Ninguna. 5. Ambas. 33. (a) x=cy 5; x=0:; y=0. 
Toy = (1/2Je% + Ce”. 9. r=sené + Ccosó . (b) + 4y=0 (e) 2yUn y —y+22=cC. 
ll. y=-:-2+Ce'. 13. x=y+Cy7?. (d) 22+y=c0 . 
158. y=1+C(xP + ye ; TT y=xeb=x. 
=p» 3 e A a po 

Pia paa TO rido2 pá 
25, (b) y(3) = 0,183 . 1. Separable, lineal con x como variable dependiente, tiene 
27. (b) 0.9960 . (0) 0.9486 , 0,9729, un factor integrante que sólo depende de x. 
29. x= e%/2 + Ce? . 3. Tiene un factor integrante que sólo depende de y. 
Md. (1) y=x-1+Ce 7”. (b y=x-—1+2e*. 5. Tiene un factor integrante que sólo depende de y. 

(o) y =x3/3-1/9+ Ce *. Tp=sx?; y y+3x=C y x=0. 

x= 1+2%*, 0=x=2, Vu=x; My+rryrr=C. 
AS ls 1/9+ (4e9/9 + 2008, 205. Mu=y?s Py IC y y=0. 


1. p=xy;5 y -i0y=C. 
15. plz) = exp(JH(2dz) Lo Z= Xy. 


(e) de 1Mib)ep=e; 1=y-=1+Ce?, 
AR Ejercicio 2.6, página 78 
'L £ 1. y' = G(ax + by). 3. Coeficientes lineales. 
12345 5. Bernoulli. 7. Homogénea. 
Figura B.18 Solución del problema 31(e) 9 nbA0) - ye == 


M. y =x/(nlx + €) y y=0. 
ae 2f2 — 
33. (a) y = xes la única solución en una vecindad de x = 0. 13, 14 1ó/1é = Inf] + €. 


(b) y = —3x + Cx? satisface y(0) = 0 para cualquier C. 15. (1? - 4yPxP=C. 
35. (a) 0.281 kg/L.  (b) 0.598 kg/L. 17. y=(x + COP/4=x y y=-x. 


B-4 Respuestas a algunos problemas impares 


19. y=x+(6 + 4Ce2)/(1 + Ce%) y y=x+4. 17. (a) 1 dp Logística 
21, y = 2/(Cx — %) y »=0. Año | p dt | (Mínimos cuadrados) 
23. y = S/C) y y 20. 1790 | 0.0351 | 3.06 
25, 1? = 24) + Cé y x=0. 1800 | 0.0363 | 4.23 
27. r=0/(C0-0) y r=0. 1810 | 0.0331 | 5.86 
29. (y + 2F + 2lx + Diy +2) -3I+1P=C€. 1820 | 0.0335 | 8.08 
31. (21 + 2y — 3) = Cl2x + y-2y. 1830 | 0.0326 | 11.12 
33 y = 4x + (34 Ce)/(1 — Ce*). 1840 | 0.0359 | 15.22 
35. In[ (x + 3) + 3(+ 17) 1850 | 0.0356 | 20.72 
+ (2/V3)arctan[ (x + 3I/VW3(r- 1)]=C. 1860 | 0.0267 | 27.99 
37. y? = 2/24 Ce y y=0. 1870 | 0.0260 | 37.42 
2 ay yb, 1880 | 0.0255 | 49.37 
di psyrpo p, 1890 | 0.0207 | 64.06 
A 1900 | 0.0210 | 81.49 


1910 | 0.0149 | 101.29 
1920 | 0.0161 | 122.72 


Problemas de repaso, página 82 
1930 | 0.0072 | 144.71 


Le+ye?=0C. Barry i+y?=C. 1940 | 0.0149 | 166.09 
5. y Hxseníxy)=C0. 7 y=(7Inji] + €) Y 1950 | 0.0185 | 185.82 
9 (2 +4a= CC. M.tanlr—=14)+1=C€. 1960 | 0.0133 | 203.16 
13. y = —(1?/2)c0s(2x) + (x/4]sen(2x) + Cx . 1970 | 0.0115 | 217.76 
15. y =2x +3 (x+ 0/4. 1980 | 0.0102 | 229.61 
17. y =2/(1+Ce%) y y=0. 1990 238.96 
19. y =144 + Cr? y x=0. 2000 246.15 


21. y ty /2 ty C. 


23. +26, (b) p; = 266.657 , A=0.000123985 . 


(c) po = 3.05548 (usando todos los datos, incluyendo 


28. xy ?-2xy l-49*=C y y=0. 1990) 
2 — : 
27. y 47 > Blu 8) IES 3115 4) (d) Véase la tabla de la parte (a). 
VETE -3)-ly- 4)]p4 =C€C, 19. (1/2) In 15 = 1.354 años; 14 millones de toneladas al 
29.1 Y 30 0, año. 
3 y =P + 7/2. 21. 1 hora; 2 horas. 23. 11.7% 25. 31,606 años. 
33 x= -1-2+3e", 35, y = -2xV2 1. 27. e” kilogramos de Hh, 2e”* — 2e””" kilogramos de It y 
37. 1n| (y - 2 + 2Ux — 1)?] 1 —2e* + e” kilogramos de Bu. 
e) arote E A == l 2 
An Va =D) 1 Ejercicio 3.3, página 107 
39. y = V(19x* — 1)/2. 1. 20.7 min. 3. 22.6 min. 5. 9:08 A.M. 
7. 28.39C; 32,5%C; 1:16 P.M. 
9. 16.3%C; 19.1%C; 31.7%C; 28.9*C, 11. 30.4 min. 
5 13. 148.6%F 
CAPITULO 3 15. T- M=C(T + M)exp[2 arctan(T/M) — 4M'%k:t]; 
E o para T cerca de M, M* — T*= 4M (mM = T), de modo 
Ejercicio 3.2, página 98 que dT/dt = k,(M — T), donde k, = 4M%k. 
1. 50 — 45 9/Wkg , 5.07 min. 
3 (0.4)(100 = t) = (39 X 107) (100 = DL ; 19.96 Ejercicio 3.4, página 115 


min. 
. 0.0097%; 73.24 h 
. 20 minutos más tarde; 1/e veces más salado. 
. 43,236. 13. 5882; 6000. 
5. 1527; 1527. 


1. (0.981)1 + (0.0981)e*!% — 0.0981 m; 97.3 s. 


3. 18.65. 5. 4.911 + 22.55 — 22.55€ 2 m;97.3 s. 
7. 242s. 


9. 95.651 + 956.5e7/19 — 956.5 m; 13.2 s. 


NO ll Un 


Respuestas a algunos problemas impares 


11. eP(bu = mg)"* = e (bu, - mg)"80Px/m . 19. Ya 
13. 2.69 5.; 101.19m. 15, (w) — T/k)e*M+T/k . a sis (+22 | .3 
17. 3005. 
19. 2636e/2 + 131.81 — 2636 m; 1.768 s. 0.25 | 1.58286 | 1.53125 | 1.39063 
21. 5e-21/2 +61 —5/26m/s. 23. BoteB. 0.5 |2.35144 | 2.04960 | 1.55347 
25. (e) 11.18km/s. — (f) 2.38 km/s. 0.75 | 3.26750 | 2.44003 | 1.62885 
10 |4.25316 | 2.68675 | 1.66999 
Ejercicio 3.5, página 122 1.25 | 5.21675 |2.82920 | 1.69406 
1. 1= [1.44e7 19% + cos 1201 + 1.2 sen 1201)/2.44 ; da pesirndl ajtsrl bas 
3 e 1.75 | 6.81163 |2.95080 | 1.71748 
E, = (-7.2e — 6 sen 1201 + 7.2 cos 1201)/2.44 a 20 7.39215 |2.97377 |1.72298 
3. (ln 4) x 107 = 9.2 x 10”!! sec. 2.25 | 7.83709 | 2.98604 | 1.72640 
ia dl, dLP 2.5 |8.16851 |2.99257 | 1.72852 
IAE 2.75 | 8.41036 | 2.99605 | 1.72985 
ACE? ¿CE? 3.0 |8.58432 | 2.99790 | 1.73067 
o ee a o 3.25 | 8.70817 | 2.99889 | 1.73119 
7. —(10 In .1)/3 = 7.68 sec. 3.5 |8.79571 |2.99941 | 1.73151 
3.75 | 8.85729 | 2.99969 | 1.73171 
Ni e 4.0 |8.90044 | 2.99983 | 1.73184 
Ejercicio 3.6, página 131 4.25 |8.93062 |2.99991 | 1.73192 
> 4.5 |8.95168 | 2.99995 | 1.73197 
4.75 | 8.96637 | 2.99997 | 1.73200 
113 1.1 [0.10450 5.0 18.97660 | 2.99999 | 1.73202 
0.1 | 2.72055 1.2 | 0.21668 
0.01 | 2.71830 1.3 | 0.33382 La población límite es 3/07), 
0.001 | 2.71828 1.4 | 0.45300 21. T, 
0.0001 | 2.71828 1.5 1 0.57135 
Hora k=02 | k=04 | k=0.6 
9, Xn Yn 
2 rea Medianoche | 65.0000 | 65.0000 | 65.0000 
0.2 | 0.61784 4 AM. 69.1639 | 68.5644 | 68.1299 
pes oa 8 A.M. 71.4836 | 72.6669 | 73.6678 
e eos Mediodía 72.9089 | 75.1605 | 76.9783 
as 4 Pm. 72.0714 | 73.5977 | 74.7854 
1.0 | 1.99705 8 PM. 69.8095 | 69.5425 | 69.2832 
LA | 1,85461 Medianoche | 68.3852 | 67.0500 | 65.9740 
1.4 | 1.72447 
1.6 | 1.56184 
1.8 | 1.41732 
2.0 | 1.29779 Ejercicio 3.7, página 141 
11. $(1) = x(1; 27?) = 1.25494.. La yn+1 = Ya + hcosíx, + ya) 
pa Doy 2 
a sua ) =0.71698 . Ñ Ln elsa: 
2 
17. xy | yn(h =02) | y,(h =0.1) | y.(h = 0.025) 3. dns = d+ dla — 9) + (1 — +) 
3 4 
0.1 -1 0.06250 a El aa 0 A 
0.2 e 1 0.00391 
0.3 -1 0.00024 5. Orden 2, $(1) = 1.3725; orden 4, d(1) = 1.3679. 
0.4 9 1 0.00002 T -11.767. 9. 136789. Ml. x=14l. 
0.5 -1 0.00000 13. x=0.50. 
0.6 7 1 0.00000 
0.7 il 0.00000 
0.8 81 1 0.00000 
0.9 =1 0.00000 
LO 243 1 0.00000 


Concluimos que el tamaño de paso puede afectar drásti- 
camente a la convergencia. 


B-6 Respuestas a algunos problemas impares 


15. Xa Yn 
0.5 | 0.21462 
1.0 | 0.13890 
1.5 | —-0.02668 
2.0 | -0.81879 
2.5 | —-1.69491 
3.0 | —2.99510 


19. v(0) =0.24193 con h = 0.0625. 
21. z(1) = 2.87083 con h = 0.03125. 


CAPÍTULO 4 


Ejercicios 4.1, página 157 


VS, 


5.0. 


7. y(1) = 8 


sen5f a cos) . 


9. y(t) = —cos21 + - sens . 


Ejercicios 4.2, página 165 
lao +ce”. 
Ta + cate *, 


¡VR + ere EV 


At 


e +: 29€ 


cda de cre 1235)? , 

1. cie + care 

13. se . 

15. e *—2te*. 

17. (13/21 VA — ¿37 
19, 28+D y g0+D | 
21. (a) ar+b=0. 


AA 


(b) ce Pla . 


23. ce *P. 

25. cell. 

27. Linealmente independientes. 29. Linealmente 
dependientes. 31. Linealmente dependientes. 

33. (a) Cierto. (b) Falso. 

35. (a) No. (b) No. (c) Sí. (d) O. Porque estas 


funciones no son una pareja de soluciones a una ecuación 
homogénea de la forma que aparece en la parte (b), pro- 
blema 34. 

37. Como Wly,, y2] (1) = Ce””/%, donde C es una constante, 
el Wronskiano siempre es distinto de cero si C =00 
bien nunca se anula si C + O (pues la exponencial nunca 
se anula). 

39. (a) Linealmente independientes. (b) Linealmente depen- 
dientes. (c) Linealmente independientes. (d) Linealmente 
dependientes. 


41. cel + eje 1-V 5) + ce (1+V 5) 


43. cie Y + ce 2 + eye? 
45. ce +ce?+cae. 
47.3+e!-2e *. 
49. (a) cje”" + cre? + eze (donde r, = 4.832, 
r, = —1.869, y r3 = 0.701). 
(b) ce" + ce "+ c3e? + eje ? 
(donde r, = 1.176, r, = 1.902). 


3% —2 
(0) cie + ae + coje A + ejer + aser. 


Ejercicios 4.3, página 175 


1. c,cos3f + it 


3. c eo + cae sent . 

5. cie cos V2t + cae Usen V2t . 

7. cie Pcos(5t/2) + cre? sen(51/2) . 

9. ciel + ce” 

1. cie * + cate? 

13. c¡e 'cos2t + cre “sen2t . 

15. cie “cos4t + cae “sendt . 

17. c,ecos(3VW31/2) + cre Psen(3W31/2) 
19. cje' + cae “cos28 + c3e 'sen2f . 


21. 2e cost + 3e “sent . 
23. (Vaja)Lé (2+V2) — ¿e-2V2)] ] 
25. e'sent — e'cost . 
27. e — V2 e'senV2t . 
29. (a) cje * + cze'cos V2 + c3e'sen VIE 
(b) ce” + cre Ycos3t + c3e Ysen3t . 
(c) c¡cos2f + c,sen2f + czcos31 + casen3f . 
31. (a) Oscilatorio. (b) Tiende a cero. 
(c) Tiende a —o,  (d) Tiende a —Jo, 
(e) Tiende a Ade 
33. (a) y(1) = 0.3e * 
(b) 2/7 . 
(c) Decrece la frecuencia de oscilación, introduce el fac- 
tor e”, haciendo que la solución decaiga a cero. 
35. b=2VIk . 
37. (a) c¡ cost + c, sent + czf cost + cytsent . 
(b) (c, + cate” cos(V31) + (cz + catje* sen (V3r) : 
41. cx? + car 
43. x*[c,cos (In x) + casen(In x)] . 


cos 41 + 0.2e “sen 4rm . 


Ejercicios 4.4, página 184 


l.No.  3.Sí3'=e'"*. 5, No. 

7. No, no es una ecuación con coeficientes constantes. 
9 yy =-=3. 

1. e”. 

13. cos3f . 

15. xe*/2 + 3e*/4 . 

17. 4Pe! . 


1,38] 
19. E + E) : 


21. PeJ6 . 


L 03 
2 21 a 49 343 


25. e*(cos3t + 6sen3r) . 
27. (Az + Ay + AjÉ + Apt)cos31 
E (Bsé + Bré + BÉ + Bot)sen31 . 


29. (AG + As + Ay + AO + AY AA+ Ap). 


31. (As + Art? + Ayt? + Apije cost 


+ (Bs + Ba? + BÉ + Bolje "sent . 
33. (1/5)cost + (2/5)sent. 


La 
35. (7 ss) ; 
Ejercicios 4.5, página 190 
1. (a) 5cost. 
(b) cost — e” . 
(0) 4cost + 6e” . 
1 


3. y=-t+ce+ce”'. 
5.0=t-1+cae+caoe". 
7 

9 


.y=xke +coxe + ae. 
. Sí. 


17. y =1lt-1+ce+ce". 

y = (cosx — senx)Je*/2 + cje" + eje? . 

21. y = (1/2)0e “senó + (c,cosH + c,sen Be? . 
23. y=e-1. 


25. 2=e *— cosx + senx . 
27. y = —(3/10)cosx — (1/10)senx — (1/20)cos2x 
+(3/20)sen2x . 


e] 

e 

< 
| 


31. y, = (Ay! + Apgjicos 1 + (B,t + Bo)t sent + C-10' . 
= (Acost + Bsentje" + Cat? + Cit + Co. 
35. y, = (411 + Apg)cos31 + (Bt + Bp)sen31 + Ce”. 
3. yy = 1 +3t=1. 
39. y, = (1/10 — 4/25)te' — 1/2 . 
41. (a) y, = —(2cos2f + sen21)e”* + 2 
para0d=1=371/2 . 
(b) y, = y, = (c, cos 21 + c,sen21)e”, 
parar > 3711/2 . 
() e =-2(72+1), c)=-[e7? +1). 
43. y = —cost + (1/2)sent — (1/2)e"*% + 2e* . 
as 2Vcos(m/2V) 
y 
(b) V=0.73 . 
47. (a) 2sen3t — cos6t . 


eníf . 


(b) Sin solución. 


(c) csen3r — cos6r , donde c es cualquier constante. 


= —(1/2)sen0 — (1/3) + (3/4)? + (7/12)e7" . 


Respuestas a algunos problemas impares B-7 


Ejercicios 4.6, página 195 


1, 


c¡cos2f + czsen2f 
—(1/4)(cos21)In|sec2f + tan 2£| . 
5. ciel + cate! + te Inlrl . 


o 
S 
t 
+ 
o 
159] 
SS 
A 
+ 
S 
ES 
e 
ÉS 


7. c,cos40 + c,sen40 + (0/4)sen40 


Et =u =t (tu 
= = e e e e 
.y=e te! y a du 3 | du 


+(1/16)(c0540) In|cos48] . 
c¡cos2f + czsen2f 
+[(cos2t)Inlcsc2r + cot2t| — 1]/4 . 

cost + c,sent + (sent)In|sect + tant/ — 2. 
os 21 + c,sen 21 + (1/24)sec? 21 — 1/8 
+(1/8)(sen21)In|sec2t + tan 21] . 


aa 
Q 


. c¡cost + casent — 4 +3 + 31sent 


+3(cost)In| cost! . 
cos2f + c,sen2t — e'/5 
—(1/2)(cos 21) In|sec 2f + tan 2£| . 


2) 


[yQ) = -1.93] . 


* Yp= 12-21 -— 2 (además Y = =p?) . 
. Yp = (1/125 — 2/10)e% [además y, = —(4?/10)e*]. 
0 0? + x Pc, cosx =t c,senx) ] 


Ejercicios 4.7, página 206 


1. 


Sea Y(1) = y(—+1). Entonces Y (1) = —y'(—1), 
Y" (1) = y"(—1). Pero y”(s) — sy(s) = O, de modo que 
y (=1) + ta) =00Y"(1) + 1Y(1) =0. 


. La rigidez del resorte es (—6y), de modo que se opone a 


los desplazamientos negativos (y < 0) y apoya los des- 
plazamientos positivos (y > 0). En un principio, y < 0 y 
y” < 0, de modo que la rigidez (positiva) invierte la 
velocidad negativa y restaura y en O. De ahí en adelante, 
y > 0 y la rigidez negativa lleva y en +00, 


. (a) y” =2y = 2012) Así, al hacer K = 0 y elegir el 


signo (—) en la ecuación (11), obtenemos 
dy 1 
f= | - Fo==+c0y=1/(1-c). 
V2y*/2 y 
(b) La dependencia lineal implicaría 
y (1) e 1/(t — cy) _ EC; 
yl) 1/(t=c)) 241 
en una vecindad de 0, lo que es falso sic, + c>. 
(e) Si y(+) = 1/(+ — c), entonces y(0) = —1/c, 
y (0) = -1/c? = —y(0), lo que es falso para los 
datos dados. 


= constante 


7. (a) La velocidad, que siempre es perpendicular al brazo 


de la palanca, es £ d0/dt. Así, (brazo de la palanca) X 
(momento perpendicular) = (mf d0/dt = mt?40/dt. 


B-8 


13. 
15. 


17. 


Respuestas a algunos problemas impares 


(b) El componente de la fuerza gravitacional perpendicu- 
lar al brazo de la palanca es mg sen O y se dirige en 
forma decreciente hacia Ó. Así, el momento de tor- 
sión es —fmg sen 0. 


(c) Momento de torsión = - (momento angular) o 


—fmgsend = (mt?0') =mé?0" . 


.20-2. 
11. 


El signo del coeficiente de amortiguamiento (y”)? — 1 
indica que las velocidades bajas son impulsadas por un 
amortiguamiento negativo pero que las velocidades altas 
son aminoradas. Por lo tanto, es de esperar un ciclo 
límite. 

(a) Airy. (b) Duffing. 
(a) Sí (é = rigidez positiva). 
(b) No (—£ = rigidez negativa). 

(c) Sí (y? = rigidez positiva). 

(d) No (y? = rigidez negativa para y < 0). 
(e) Sí (4 + 2 cos £ = rigidez positiva). 

(£) Sí (rigidez positiva y amortiguamiento). 
(g) No (rigidez negativa y amortiguamiento). 
1/4V2. 


(c) van der Pol. 


Ejercicios 4.8, página 217 


1. 


3. 


y(e) = —(1/2)cos4t + (1/2)sen4+ 
= (V2/2)sen(41 — 7/4) ; 
amplitud = V2/2; periodo = 7/2; 
frecuencia = 2/71; 77/16 segundo. 

b=0: y) =cos4t . 


Figura B.19 b=0 


b=0: y(t) = e “cos WTI + (3/VW7)e*sen V71 
= (4/V7)e"sen(V71 + $) . donde 
$ = arctan V7/3 =0.723 . 


Figura B.20 b=6 


4 
Figura B.21 b= 8 


2In4 
Figura B.22 b= 10 


5. k=20: y(0) = [(1 = W5)/2]e(=5+V5% 
+ [(1 - V5)/2]d5-V% 


Figura B.23 k = 20 


k=25: y(1) = (1 + 5Je* . 
y 
| k=25 
1 
t 
1 
5 
Figura B.24 k = 25 
k=30: y(1) = ecos Vst + V5se" “sen V5t 


= Ve “sen(V5t +) , donde 


arctan(1/V5) = 0.421 . 


SS 
Il 


v6 k=30 


-1+ vá Ne > 


Figura B.25 k = 30 


11. 
13. 


15. 


. y(1) = (-3/4)e"*cos8r — e” *sen8r 


= (5/4)Je"%sen(8r + d) , donde 
$ = "1 + arctan(3/4) = 3.785 ; 
factor de amortiguamiento = (5/4)e"* ; 
cuasiperiodo = 77/4; cuasifrecuencia = 4/7 . 


. 0.2422m . 
(10/4/9999) arctan(V 9999) = 0.156 segundos . 
Extremos relativos en 


t= [1/3 + na — arctan(V3/2)]/(2V3) 

paran = 0, 1,2,...; pero toca a las curvas Ev 7/12e? 
att= [1/2 + mw — arctan(V3/2)]/(2V/3) 

param = 0,1,2,.... 

Mida primero la mitad del cuasiperiodo P como el 
tiempo entre dos cruces sucesivos por cero. Luego 


calcule el cociente y(t + P)/y(t) = ad 
Ejercicios 4.9, página 225 
1. M(y) =1/ VU -— 4yY + 4? . 
M 
1 
Y 

1.2.3 4 

Figura B.26 
3. y(t) = cos3+ + (1/3)rsen3t . 

Figura B.27 
5. (a) y(1) = —[Fo/(k — my”) ]cos(Vk/mi) 


+[Fo/(k — my?) ] cos yt 
= (Fo/[m(w? — y?) ])(cos yt — coswt) . 
(e) y(t) = sen8r sent . 


Figura B.28 


Respuestas a algunos problemas impares 


11. 


13. 


B-9 


Fosen(yt + 0) 

E . 
V (k = my y + by 

donde r,, r, = —(b/2m) + (1/2m) Vb? — 4mk 


y tan O = (k — my?)/ (by) como en la ecuación (7). 


l yp(t) = (0.08)c0s21 + (0.06)sen2f 


= (0.1)sen (21 + 6) , donde 
0 = arctan (4/3) = 0.927 . 
y(1) = -(18/85)e"cos61 — (22/255)e""sen6t 
+(2/V85)sen(2t + 0) , donde 
0 = arctan(9/2) = 1.352 ; 
frecuencia de resonancia = 2V2/ ar ciclos/segundo . 
yy (1) = (3/185)(8 sen 41 — 11 cos 41) . 


Problemas de repaso, página 228 


39, 


A a cre! 


e'Pcos(31/2) + cze'P sen (31/2) . 
SUE le ce. Ñ 
e"Peos(t/6) + cze"Psen (1/6) . 
en ij 7T1]4 . 


A A A A 


F Cate 


e, cos [(W19/2)In+1] + c,sen[ (W19/2)In+]) 4 
cos4t + casendr + (1/17)te" — (2/289)e* . 
-1/3 . 


=- 


e“ +«e *+«e 
e! + cre cos (W431/2) + czePsen(V431/2) . 
e + ae. + cet? 

Pecos (W191/2) + creRsen(V19t/2) = el[5 
+É + 6t/7 + 4/49 . 

cos40 + c,sen40 

—(1/16)(cos 40) In|sec 40 + tan 40| . 

Pt creo? + 9 + e%J49 . 
x+cx?-2?lnx+xInx. 


A A A 


a 


a 


a 


. e? cos (V3r) . 

. 2e'cos3t — (7/3)e' sen 3£ — sen 3r . 
e 304 e 

. COS Ó q 


2sen0 + OsenO + (cos 0) In|cos 8| . 


. (a), (c), (e), y (f) tienen todas sus soluciones acotadas 


cuando 1 >+00 . 


yp(1) = (1/4)sen8r; W62/27 . 


CAPÍTULO 5 


Ejercicios 5.2, página 248 


1. 
3. 
5. 
7. 


t t 


ss y=ae Y +cae”. 
21 


x=C3e 
x=c+ce*; 
=-3; y=1l. 
=c, — (1/2)c,e* + (1/2)e* + (5/3) ; 
=c,+ce + (5/3) . 


y=ce 


¿€ <= 


B-10 


x= 


y 
11. 


13. 


15. 


17. 


— 4ca sen(V61) ¿ 
y =C¡ COS Í + C2¿Sen Í + C3 cos(V61) CY sen(V61) . 
19. x= 20 —e2; 
y = -2e% +20”, 
21. x=e +e  "+cost+sent; 
y=e +e'*-—cost—sent. 
23. Una infinidad de soluciones que satisfacen 
x+y=e +e?* 
25. x(t) = —c¡e' — 2c,e cer, 
y(1) = cie + cje? + c3er, 
z(t) = 2c¡e* + 4c2e% + 4cze? 
27. x(1) = cie + ce + cr, 
1 
y(1) y lee” cre" +), 
alt) = =cje* + cz 
29. -3=21=-—1 
20 , 20 z 
31. x(1) = (10 Je (10 Je: 
V7 V7 
+20kg, 
y(1) = Sa en Si e'* + 20 kg, donde 
v7 Vi V7 
== VI 
E E IS 
5 + V7 
1 0.0235 
_ [20 10V5 | (5+v5)/100 
33. x= | == 
v5 
20 + 10V5 | (-3-vV5)j100 
+20; 
EY 


cie! + (1/4)cos 1 — (1/4)sen + ; 
= —3c¡e' — (3/4)cos + — (1/4)sen+ . 
V3t y Ne 


u = Cc, cos 2f + c, sen 2f + cze 
= (3/10)e* 

v = Cc, Cos 21 + c, sen 2t — (2/5)cze Y? 
— (2/S)c1e VA + (1/5)e* 

x = 2c,e' cos 2t — 2c¡e' sen 21 ; 

y = ce cos 2f + cae! sen 21 . 

w= -—(2/3)c,e% + cie" +1t+1; 

z=ce% + ce" 5-2. 

x=«cC,Ccost + c,sent — 4c3 cos(V61) 


- (20 1 (5+vV5)/100 (00. (=3-V5)1/100 
á do) “vs 


+20. 


Respuestas a algunos problemas impares 


35. 
41. 


90.4%F. 
(a) (D+4)JD—1). 
(e) (QD- DD +5). 


(a) (D + V2)(D - V2) . 


37. 460/11 = 41.8F. 
(b) (D+ 31D -—2). 


Ejercicios 5.3, página 259 


1. 


15. 
17. 


pa 
. 


e. 


¿XxX =X2, 


:d bir1 = tp Eh, 


=3x-tm+4; x(0)=3, 
6. 
x2= X3, 
47 7x1 +cost; 
xa(0) =2 . 
xX)=Xx2—x3+2, 
X=x1=x3=1;5 
20)=2, 2B)=1, 
xX=X3, X=X4F[, 
x= (2x4 — 2x3 + 1)/5 ; 
xa(0) = x5(0) =1. 
n=0,1,2,...; 


h 
2 [An Xn,1> > ii) le 


e Ai Xno Ls: al sie 
Xa,m + Ml E 1, Xn, En.lY (r,)) . 


xXB=X4, 
x1(0) =x2(0)=1, 


Xa+Li = Xi ES 


13. ¿| t; | y(t;) 


0.250 
0.500 


0.80500 
0.69302 
0.750 | 0.63304 
1.000 | 0.60565 
y(1) = x,(1,27?) = 1.69023 . 

u(1;, 27?) = v(1, 27?) = 0.36789 . 


Parte (b) 


x(t;) 


1.250 
1.500 
1.750 
2.000 


0.25000 
0.50000 
0.75000 
1.00000 


bb uYnina 
bh yuYnima 


Parte (a) Parte (c) 


ti | x(t) y(4;) y(t;) x(t;) y(t;) 


N 0 AUN Ah YN 


a 
o 


2.25065 
1.83601 
3.36527 
4.32906 
2.71900 
1.96166 
2.71457 
4.11886 
3.14344 
2.25824 


1.48118 
2.66294 
5.19629 
3.10706 
1.92574 
2.34143 
3.90106 
3.83241 
2.32171 
2.21926 


2.42311 
1.45358 
2.40348 
4.64923 
3.32426 
2.05910 
2.18977 
3.89043 
3.79362 
2.49307 


0.91390 
1.63657 
4.49334 
5.96115 
1.51830 
0.95601 
2.06006 
5.62642 
5.10594 
1.74187 


2.79704 
1.13415 
1.07811 
5.47788 
5.93110 
2.18079 
0.98131 
1.38072 
5.10462 
5.02491 


1.95247 
3.34588 
4.53662 
2.47788 
1.96093 
2.86412 
4.28449 
3.00965 
2.18643 
2.63187 


5.0 


21. il t; | xy (£) = H(t,) 
11 0.5|  0.09573 
21 10|  0.37389 
3|15|  0.81045 
4 20 1.37361 
5125 2.03111 
6|3.0|  2.75497 
TES 3.52322 
8|40|  4.31970 
9145|  5.13307 
101 50l|  5.95554 

23. Sí, sí. 

25. y(1) = x/(1;27?) = 1.25958 . 


27. y(0.1) = 0.00647,..., y(2.0) = 1.60009 . 


29. (a) P,(10) = 0.567, P¿(10) = 0.463, P¿(10) = 0.463 . 
(b) P,(10) = 0.463, P¿(10) = 0.567, P3(10) = 0.463 . 
(e) P¡(10) = 0.463, P,(10) = 0.463, P3(10) = 0.567 . 


Todas las poblaciones tienden a 0.5. 


Ejercicios 5.4, página 272 
lx=yY, y>0. 


y 


e 


Figura B.29 


3. (1/V2,1/V2), (-1/V2, -1/V2). 


Tet+ye?=cCc. 9e+xyoy=c. 
1. y -x2=c. 13. (1-1? +(-1*=c. 


y y 
A 


Def 
de 


Figura B.30 


x 


5. (0, 0). 


il 


Figura B.31 


Respuestas a algunos problemas impares 


15. (-2, 1) es un punto silla (inestable). 


Figura B.32 


17. (0, 0) es un centro (estable). 


Figura B.33 


19. (0, 0) es un punto silla (inestable). 


ANNAN Y Y 
AMIA 
FIL A2NNON 


¡A 
) 
/ 
A 


] 
/ 
/ 
/ 


Sn 


PALA ASIONN 


NOS 


Figura B.34 


B-12 Respuestas a algunos problemas impares 


21. (0,0) es un centro (estable). 27. 0 y(0) tiende a (0, 0). 
A e y 
| e a. ARAN AT ¡50 
E! ESNIREN 
E] LLANO 
MOT IN 
| — — y Y 
a DE AE 
a | BIIA TNA Sd 
Figura B.35 / / | o 
Nu 
23. (0, 0) es un centro (estable); (1,0) es un punto silla | [ | | | | NN 
(inestable). [ [ [ | A 
PIPA NA A 
AD Figura B.38 
ln 
/ Po A — —A—> — Y / 29. (a) Nodo inestable. (b) Centro (estable). 
1 / Y A SN E A / (c) Nodo estable (d) Espiral inestable. 
/ 4 A A / (e) Silla (inestable). 
Ñ | / a AS | dl a E a CUE o estable. 
Tales ar eE 
Ñ EN a X | (b) z = id Pra = (ms + constante, O 
TN 2 =F(y)+K. 
¡3 o Ia 33. (a) 1 
a , 
Figura B.36 300 
25. (a) Periódica (b) No periódica 150 7 
(c) Punto crítico (periódico). 
1 167 700 > 
A | | Figura B.39 
———] A 
A (b) 295 personas. 
A 35. (a) =u,v =-x+1/(A-x). 
+ A dv —x+1/(A-1) 
A Ñ 
A A ? y OS A 1 A 
AA | 1 | Na! Pra | ( 2 ¿Jas F constante, O 
A a RA ! ! | ¡ v?/2 = —x?/2 — In (A — x) + constante. Obtene- 
+ A iS A E | | E mos la ecuación de la curva integral eligiendo la 
EEE ya dla constante como C/2 
A J | P II! A (c) En un punto crítico v = 0 y —x + 1/(A — x) =0. 
AO A Ñ | O E! Las soluciones de la última ecuación son 
3 A A a can 
Figura B.37 x= y y que sólo son reales cuando 


A=2. 


(d) AU 


a a A AAA a A 


Figura B.40 1 = 1 


(e) Véanse las figuras B.40 y B.41. Cuando A = 3, un 
punto crítico es un centro y el otro es una silla. Para 
A = 1, la barra es atraída por el imán. Para A = 3, la 
barra puede oscilar en forma periódica, o (rara vez) 
llegar al reposo en el punto crítico silla. 


AU 
AAAlA4s>r A AAAANAOM O 
DAA A > AAA NMNOAAANANAOY 
PAPA >=ANXNN ANNAN NNNNOY 
1? NNNXNA A 
ns LEAD 
pt TENES 
A y +(+(+y2 
YA II y/ 
RA LAA AS 
E 
NO a Y E E E E NS 
A E E E 


Figura B.41 1 = 3 


37. (c) Para el semiplano superior, el centro está en 
v = 0, y = — 1; para el semiplano inferior, el centro 
estáen v =0, y = 1. 


(d) Todos los puntos del segmento v = 0,-—1=y+=<l. 
p g y 


Respuestas a algunos problemas impares B-13 


(e) y = —0.5; véase la figura B.42. 


(Y 


Figura B.42 


Ejercicios 5.5, página 282 


1. 


.x(t)=-e "te "—cost; y(1]=e "+te 


mix” = ko SS $ > 
may” = —ki(y — x) — koy 5 
x(0)=-1, x'(0)=0, y(0)=0, y'(0)=0. 


x(1) = -(8/17)cos + — (9/17)c0 JE 8 


y(+) = —(6/17)cos + + (6/17) Jeos(W20/3 0/31). 

mx" =—kx+kly=x), 

my" = —ky — x) + k(z— y), 

mz" =—klz=y)=kz ; 

La frecuencia ropa (1/9 vV : + v2) (k/m), tiene el 
modo x(1) = -(1 / V2) yl ); la frecuencia normal 
lei ] (e = Y le tiene el modo 

x(1) = = 4) V2) yl ); y la frecuencia normal 
a tiene el modo x(+) = —z(%), y(t) =0 . 


—=CO0sf . 
x(+) = (2/5)cos £ + (4/5)sen + — (2/5)cos V6+t 
+ (V6/5)sen 6t — sen 2£ ; 
y (1) = (4/5)cos £ + (8/5)sen + + (1/5)cos V6t 
= (V6/10)sen 61 — (1/2)sen 2£ . 


9. (1/25) V2/1; (1/29) V(g/1) + Qk/m) . 


Ejercicios 5.6, página 289 


10) = 19/V21) [e 25-5V21)02 a els vana! 


3. 1, (1) = (4/51)c0s 201 — (1/51)sen 20: ; la frecuencia de 


resonancia es 5/7. 


B-14 


5. M(y) = 1/W(100 — 4y2? + 100y? . 


M 
A 
0.02+ 
0.01 AN 
Y 
V175/8 
Figura B.43 


7. L=35H,R=100,C =1/15F y 


E(t) = 50 cos 101 V. 


1. 1, = (3/5)e %% — (8/5)e PB +1, 


13. 


( ) 
hb = (1/5)e7%2 — (6/5)eB +1, 
= (2/5)e 8% — (2/5)e72B . 
(1/2)1, + 2q3 = cos 31 (donde lz = q;) , 
(1/24 +L=0.5=b+k: 
1,(0) = (0) = K.(0) =0 ; 
1, = -(36/61)e7* cos V3t 
= (42/3/61)c”" sen V3r + (36/61)c0s 31 
+ (30/61)sen 31 , 
L, = (45/61)e"" cos V3r — (39 V3/61)e" sen V3r 
— (45/61)cos 31 + (54/61)sen 31 , 
= -(81/61)e cos V3+ 
= (8V3/61)e"" sen V31 + (81/61)cos 31 
— (24/61)sen 31 . 


I 


(90) 


Ejercicios 5.7, página 299 


1. 


un 


Para w = 3/2: la transformación de Poincaré alterna 
entre los puntos (0.8, 1.5) y (0.8, —1.5). Existe una 
solución subarmónica de periodo 477. Para w = 3/5: 

la transformación de Poincaré recorre en forma cíclica 
los puntos (—1.5625, 0.6), (2.1503, —0.4854), 
(0.6114, 0.1854), (-2.5136, 0.1854), y 

(0.9747, —0.4854). Existe una solución subarmónica 
de periodo 107. 


. Los puntos se vuelven no acotados. 
. El atractor es el punto (—1.0601, 0.2624). 


. (a) (1/7,2/7,4/7,1/7,..), 


(3/7,6/7,5/7,3/7,...) . 

(b) (1/15, 2/15, 4/15,8/15,1/15,...), 
(1/5,2/5,4/5,3/5,1/5,...), 
(1/3,2/3,1/3,...), 

(7/15, 14/15, 13/15, 11/15,7/15,...) . 

(c) x, = 0 paran = j. 


Respuestas a algunos problemas impares 


Figura B.44 


Problemas de repaso, página 302 


1. 


3. 


x(1) = —(c1/3) — (c7/2)” — (cz + 2c1)t + ca, 

y(1) = e? + Ci +Cj3. 

x(t) = c, cos 3£ + c, sen 31 + e'/10 , 

y(s) = (3/2)[c, + c,)cos 31 — (3/2)(c, — c,)sen 31 
— (11/20)e" — (1/4)e" . 


.x()=2sint, y(1)=e' — cost +sent, 


zl(t) = el + cost + sent. 


. x(1) = —(13.9/4)e 7/9 — (4.9/4)eP +48, 
) 


= —(13.9/2)e 7/6 + (4.9/2)e 2 + 4.8 . 


9 xi=x», x1x=x, x,4= (1/35 + elx, — 2x) . 
MM. x =xXx2, X2=X3, X= —=X5—X6, 

X4=Xs, X= X6)>, X= X2 7 M3. 
13. 1? - (y-1)?=c; el punto crítico (0, 1) es un punto 


15. 
17. 


19. 


silla (inestable). 

Punto espiral asintóticamente estable. 

Una trayectoria es un camino trazado por una pareja 
solución (o), y(0) conforme f crece; así, es una curva 
dirigida (orientada). Una curva integral es la gráfica de 
una solución a la ecuación del plano fase; no tiene 
dirección. Todas las trayectorias están a lo largo de 
(partes de) curvas integrales. Una curva integral dada 
puede ser el conjunto subyacente de puntos para varias 
trayectorias distintas. 

L+L+E=0, q[C=Rz), 

Ral, = Rilz + L dlz/dt , donde q es la carga en el con- 
densador (1, = dq/dt); 

h=e"(Acost+Bsent), 
L=e"(Bcost—Asent), 

I, =e *[(4 — Bjsent — (A + B)cos 1] . 


CAPÍTULO 6 


Ejercicio 6.1, página 323 


1. 
7 


11. 
15. 
19, 


21. 


23. 
29. 
33, 
35. 


<a, 0). 13, (37/57/72). 
Lin. indep.; 48e%. — 9. Lin. dep.; 0. 
Lin. indep.; 32, 13. Lin. indep.; 12x% 
ces ce ee 17. ca + ca? + ear? 
(a) ciel + cre cos 2x + eye *sen2x + x?, 

(b) —e* + e Tsentx+x?. 

(a) ex + cax na + calla a) + nx. 

(bd) 3x— xlnx + xl0x + Inx. 

(a) 2senx—x. (b) 4x — ósenx. 

(b) Sean fil) =|r=1] y flú)=x- 1 

eF  (senx— 2eosx)/5, —(2senx+cosx)/5. 
xv” —=yY+xo-y=0. 


5. (0,00). 


Ejercicio 6.2, página 330 


35, 


¿ae tee cate + ete 
. 01 COS V2x + C3X cos W2x + essenV2x ES caxsenV lx : 
qe + coxe + aye O [eg + csxje "cos 2x 

ce oe les + cax + ese 


. e: — le 
xl) = 01 + cat + age, 


e (by xl0) = €, cost + cysent + c3 c0s 


Av oia Pe 2 : 
toas, 3 ce + ce 2 eje? ; 
cie + ce cos óx + exe “senóx. 
ce r+ cel ev65 aja y eye 07 Ves )afa . 

$.3e 
ce? cae ete, 
X 


+ [có + ende "sendx. 
2x 


+ leg + ene Peos x + [eg + eyade” senx + €19 
+eonatopx tada. 

TH — EA 21. e — VletsenVax . 
yv] =€ —= c+ cat. 


E 0 0 

A A O R 
A eo TX 

. cre *ros(0.866x) + ese *sení0.866x) 


+ ae ros(1.323x) + ege *Psen(1.3231) . 
CN A (EA A o 
(e) Le, x?cosí3 ln 1), xPsení3 nx). 

61 
+ c¿sen V6r z 

(0) y() = 2e, cost + 2e,5en tr — (03/2) cos 
— (e4f2)senW61 . 

(dd) xl0) = (3/S)cos + + (2/5)cos W6r , 

y(1) = (6/5)cos 1 — (1/5)eos V6! . 
cy cosh rx + cs senh rx + 03008 fx + € sensfx, donde 
ri= k/(ED . 


61 


Ejercicio 6.3, página 336 


1. 
3. 


5 


Eye + a + 03x E 

cite” 

qe+ cet + eye A — (1/6)xe* + (1/6)? 
+ (5/18) + 37/108 . 


et ce Fs exe A — (1/6 me 7. 


Respuestas a algunos problemas impares 


ce + care + ete + (1/6 de” . 


11. D”., 13. D+7. 15. (D- DD-1). 

17. [(0+ 1DP+4]P.. 19 (D+2P(D +5? +09]? 
21. €, cos 2x + c¿sen 21 + £€s. 

23, cre + cx + ex + Cp. 


25. 
27. 
29, 
31. 


Y, 


Ez + 04 + 09008 2x + cgsenda. 

eqxe cos x + cqre senx + 0sx) + cx + 07. 
rta +aeader, 

a e a E: + E E 
x(0 = (1/63) % + c, + et — re = ee A , 


ví) = (8/63)e% + 0, + eat + eje Y + eje NA . 


Ejercicio 6.4, página 341 


1. (1/6x%e*. 3. e*/16. 
5. Inlsecx) — (senxlln(sec x + tana). 
TO xd cx + ea — (1/24) LA 


9 (110 | estar + a/5e | estarás 


+ (1/3)e% [erstjas ] 


ll. ct ex! + ear? 


xsenx— 3cosx +3x Úsenx. 


Problemas de repaso, página 344 


1. (3) (0,00). (1) (4-1), LD, 
5, (a) eMe, + cx) + elos + cx + 0517) 
+ [cos xica + c7x) + [sen es + cyx) . 
(Dc +ortar + ca? + elos + cgx) 
+ le cos v3xle, + cgx) 
+ [e “senVBx)lco + cu). 
CN II 
(1 [o +2 +09]. 
(e) DD + DAD? + ao? +9). 
Wextor+a (120 ?. 


(l, 00) . 


CAPÍTULO 7 


Ejercicio 7.2, página 358 


LL s>0 34 s5> 
s 
5 s>0 
s+4 
A 
ls —= 23 +09 
9. aa), s>»0 
Ss 
e +1 
11. =——, paratoda y. 
s$+1 p 


0 E 
* (s-D (s-49*+1 

17. Ñ E + E y A 
is-3 +36 $ 5.1 

10 O E 
ls=3P GpIPRE7 

21. Continua (y por tanto continua por partes). 

23. Continua por partes. 

25. Continua (y por tanto continua por partes). 

27. Ninguna de las dos. 


29. Todas las funciones excepto (c), (e) y (h). 


Ejercicio 7.3, página 364 


0 MD: SY 
e (s-D+4" 

s+l ' 1 1 
Cs + 1949 56 5 
5 4 1 5 


" s+ 1" $ $+16 
24 4 12 4 E 1 


7. + - 
Sos sososs 
dis +1 
2 E 2 11 - : 2 
[ls + 1 + 4] sp 
13 + E 3s $ 
as 2As*+4) A+ 1) 4s+9) 
Ss g 
17. ' 
2(57 +09)  2(s + 49) 
19 n+m m>n 
" 2[s? + (n + im)” ] 2[s? + (m — ny] 
¿$4 
21. 
(s e ay? +p 
2 a 3 2 
sb 257 — 6sb 
25. (a b 
1) (57 + 12 (b) (+ y 
l 2 
o ci 33. , 
$ +65+10 E 


35. e "Rf? + 1). 


Ejercicio 7.4, página 374 


Le. 3h.eTcos3d. 5. (1/2Je “sen2r. 
7 2e “eos 3 + de "sendt. 


9. (3/2e'cos 21 — 3e'sen2r . 
6 


O A E, tp _2 
Us+5 5+2 5-1 +10, 
3 ís-1)+2 
15. — a 
s+lo (s-1 +4 
17. 2 11 4 


1 1 | e 4 
17l(s-3) (s+ D+1 (s+ 141] 
21. (1/3) + el + (14/3)e% . 
23, e "+ 21e "4 Ge. 
25. 8e% — e cos 21 + 3e 'sen2t. 
27. -(s/3)e 7 + (5/12)e% + (5/4)0 7 . 
29. 3e * + Telcost + 1lelsent. 
31. Fs) = Fs) = Fals) = 1/87, 
Ls O = A =.". 
33 e Hi-e *r. 35. 2(cost— cos 30/ . 


19. 


Á B C 
39. Pr eE donde 
_ 2s +1 21 
is Dis + 2lico 2” 
- 25 +1 a 
ss +2) 5-1 : 
29541 Ek 
sís — 1) $=--2 2 


4L. le *— de + 58%, 
4 2ís — 1) + 2(3) 
+ 
s$+2 ls = 19 +2* 


43. 


Ejercicio 7.5, página 383 


1. 2e'cos 21 + elsen?r. DE 4 e, 

5. P4+cost— sent. 7. cost — de +8", 
Mel, 11,2-1+e 7 +42e?. 

13. (7/5)sent + (11/5)cos + + (3/5)e 977 — e UA. 


gol 
15 
(5 + 16 — Dís — 2) 
17 S+sr+6 


Hei+s- 1 
+56 +! 
sís — Ms? + 55 — 1) : 


$+53+2s 
(+ Dí - 19 
+14 dse e? 
ss? + 4) 
25, 2e' — cost —senf. 
27. (14 —4le*?. 29. (34 — ble'f2 + [b— ale "f2. 
31. 5/2 + la — 5/2Je cost + la + b— 5/2)e “sent. 
35. 9/2. 
37. cos 1 + tsent + elsent — 1 cos £), (c arbitraria) . 
39. el) = —a cos Vk/Ht : 
41. el) = (-2al/ VA — Je Plsen[ Val — pd/20) 


19, 


21. 


23, 


Ejercicio 7.6, página 395 

1 2e fs. 3. e Blas? + ds + 2/% 

5. (Le e E 420 5. 

Tole? — e Bs + 1)]/5? 

9 (e —-2e F4 e Y, 1. eur 2). 


13. e dls — 2) — 3e Y Hule — 4). 
15, e%- Mecos(s — 3) — 2 sen (1 — 3) ]u(r — 3). 
17. (70% % — 6 Dult — 3). 
19. 10 — 10u(e —- 3mM[1 + ecos 1 +sen D] 
+ 10m(1 — 4ar)[ 1 — e mlcos t + sen Dl. 
1 — 2ye7? ES e» 
21. Sh — 
O ae e?) 
O) 
2+ 
m4 Y ES 
— E | , | 1 
0 y OS E O E 
Figura B.45 
mn 1 l—e s=1 es— e? 
l-e> s+1 5 


Figura B.47 


31.14 [4 =p Hsentr= 2) = 2 eos(r- 2) Jul = 2). 


HA 222 < 


AAA H+H+> 1 
2456810 


Figura B.48 


Respuestas a algunos problemas impares B-17 


33. e cost + 2e “sent 

+ (1211 — e" (cos 1 + sen 1) hult — 207) 

- (1/2)[1 — ecos t +sen 1) Jult — 47) . 
35. e 4e + (1/Mle 920 MO er 2) 
37. cos 21 + (1/3) 1 — u(r — 277) ]sen 1 

+ (1/6)18 + (1 — 21) ]sen?2r . 
39. 2e * - 20 * 

+ [1/36 + (1/6) — 1) — (1/4Je 0-1 

+ 0/)e =D tr -1) 
- [19/36 + (1/6)(7 — 5) 


— (7/4) 29 + (11/90 -My(s — 5). 


45 gon et pr == pat? +g 
6 2 e=1 
A pan+2 is gana + e? 
+ , 
3 e*—-1 


47. » 5 a 
4. Y o = cof + >) E 
a=1 Zas" 2 
51. (a) Varfs.  (m 10s Vr /(165%) 
59. e = e "4 (1/Ql[e! + e" 2Ju(t— 1) 
= (1/26 7* + e" - 2ulr - 4) . 
61. 4 — 209025 + 2(1 — 10)[1 — e 10185] 


63. La ecuación diferencial resultante tiene coeficientes 
variables, de modo que el método de la transformada de 
Laplace produce una ecuación diferencial para la trans- 
formada. 


Ejercicio 7.7, página 405 


E 
1, He —e + | e "lr — ule(wda . 
0 


! 
3 | elude" "sen(t — vjdv + e cos 1 + 3e Usent . 
o 
5. l=cost.  72e"-2e Y". 9, (1/2)sent. 
1. (0/3) * + (1/e* . 13.5 Us - 3)" 
15. 1/4 + (3/8)sen21 . 17. cost 193, 
21. a + (1/V3)e 7" Psen(V31/2) . 
23. His) = ($ +91: hal) = (1/3)sen3r; 

ve 1) = 2 cos 31 —sen3r ; 


y(r) = (1/3) l (sen 31 — v)elvjdo + 208 31—sende, 


B-18 


Respuestas a algunos problemas impares 


25. His) = ($ =s-6)) 
yl =2e%—e 2; 


a 
7. His) = (5? — 25 + 5)" 
yt) = elsen21 ; 


lO = (09 039/5 ; 


0) — gal Wle(vjdv +2e "e, 


halo = 


(1/2Jesen2e ; 


yl) = (1/2) je lu sen 21 — v)elwido + elsen2r. 
29. (1/20) | e. 


0 
+ e? 


T 


x= "sen 6lt — vw) e(vido — e cos 61 


senór, 
31. 4/2. 


Ejercicio 7.8, página 412 

Ek=L B=lL $e Artea 

e”. 11. 0. 13. —(sengulr — 7) . 

15. e +e + (1/40! — e ul — 1) 
== ue=2L. 

17. 2le 2 UD ur — 2) + 2e 1-2. 

19, e "e + (efe! - e ur - 1). 

21. sen ! + (sen dul1 — 27). 


3 
1 a T 31 
1 t 
E) 27 4 
3 

Figura B.49 


23, sent + [sen pulr— 7) + (sen tjuír — 277) 


Figura B.50 


25. (1/2)e “sen2t. 27. (1/2)e'sen2t. 
29. La masa permanece detenida en x(1) =0, 1> 7/2. 


35, Bad + (lx Aula — yl. 


Ejercicio 7.9, página 416 


Lx=e y=ée!, ise; w=0. 
5 x= (1/dJe + (7/4e " — (3/2)c08 1; 
y = (7/4) — (1/de * + (1/2)sen£ . 


Tox 


-(150/17)e*cos(W151/2) 
- (334W15/85)e*Psen(V151/2) — 
y = (46/17)e "cos (W151/2) 
- (146W15/85)e *Psen[W151/2) + 


(3/1De 7%; 


(22/1M)e 7? . 


D)x=4e Ye est; y=5 Ye”. 
MH. x= (et - ef - (1/)le? —- E -2) 
y=1-(e +e 302 
il =p, Al == 
13. x= — (1/20 7" + cos 1 —sentluls — 1) ; 
y=e "+ [1 (1/2)e "+ (1/2)c08 2 
+ (1/2sentJu(t — 7) . 
lSx=14; y=1-1. 
17 i=(1-2me0 y=et? 
1)x=-Te  +e; y=2le '; 2= —1de '+el 
2. x= -e Repo 


23, 


+ [48 - 360 -5h — 122 =P Jus -=5); 
y = 20 + 2476 

+ [48 — 7200 + 240 Pyle 5). 
24) + (0.00 + (0.28 =6, (0108 -h=0, 


GL=b+EBE;: L(0)=L(0)=A(0)=0; 
ft = O E CN 

ls o DE 

h=e 4 5043, 


Problemas de repaso, página 418 


3 11 2 
E 3 

$5 E z s + 9 

1 6 2 5 s* —- 36 

5. HO 7 A 2 2 

$2 $ $ s$s+25 (s* + 36) 
9, 2e + ] + z de 1. (7/2) + 

$ 5 5 

13, 2e! + 2e “cos 31 + e “sendr . 
15. e? + eMe". 
17. [2012 +20 “Julr— 2). 
19. ¿A ue e 
2 3/0) +1+ 1041 + (3/2)Je cos 1 — (1/2Je senr . 
23, 2/VD)e Pen V71/2) 


oclt+teU+e ¿ 
. (9/10) 7% + (1/10)cos £ — (3/10jsenf . 
Lis — 5 +6); ee. 
ca=1-(e+e 0/2 


+ (1/4) - ala): sn V7 (e 1)/2) 
— (1/4Je- Pecos (Vr - 1)/2) hule =1). 


Ea 1] 


e A ds Cd E 
y= le! —= e 0/2 — (De? - MM uls - 2D. 


CAPÍTULO 8 


Ejercicio 8.1, página 430 


1. 


Irati 


a+ (1/2 + 


5.1 - (1/0 + (1/180)5% + 


7. (1/618* — 


(1/10 + (1/5040)0" + --. 


Respuestas a algunos problemas impares 


13. all + 124 00) ala +04 om). 
15. all = 4/2/64 --) 


O > Ye + 5 1. 


(b) es(1.5)] = 1 KENLS — 1 pal <= 0 sa. a 
(e) Hn(1.5) — px(1.5)] = 0.01 1202... 17. all —= 2 + 00) + ala 64 o). 
(d) y S loa 

»l PI 19, do e al X A 


21. al — 2 +43) 
20 OL a.) 


+alxr 2 


(2k + 1)! 
Figura B.51 A 
13.1 + (1/2)% - (1/6) +. WS [1-4-7- - (8% —2)P dl 
rs /6 . col +2 (34)! il ) 
$ [2-58 >> (3k — 1)]? 2) 
Ejercicio 8.2, página 438 jj a+ 21 Gk+ 1D! á í 
25. 2 +12 (5/12)x* + da hos 
L [-1,3) (0. 5 Ls. 27. a A 1/02) + (7/20) 
—=a-1 4,0 29. 1—2x+x*— (1/61? 
de El ll : 31. 142 (8/4j0 —(5/6)t 
lata (1/3) + +. 35. 10 — 2512 + (250/3)4 — (775/4)t* 
13. 1—2x+ (50 + 
15, te) 1 (1/Mx + (1 Jae - do Paxtt+oo, Ejercicio 8.4, página 456 
fp I : A nx" =1 ] 1. 2 3 W3, 5. mA. 
m2 0) E 1 2 7. cl A 
TI 1 — (1/6lx — 1 + 
2 in(x+1)= 2 Gx e An 
= ñ +ala-0+ 0/06 -1*+ j. 
23, 2 (et Daria al 11. ap[ 1 — TRAS + Uat y 04] 
E e E (1 lx — my + a (x — 2) + (1/8)(x — 2Y 
25, 2 Agr. 29, E ÓN : — (7/96 íx — 2Y + 
Ml 13, 1 - (1/20 + (1/61 — (31/720):é + 
31, 1+ 2 ar". 15. 1 +x+ (1/24) + (1/60): + --- 
Da 1 17. 1 (1/6Xx — 7) + (1/120)(x — 
3. 6-11 +30-=1P+ 1] +1 s., 
35. (a) 2d rir= 1", 19. 1+xexo OS dEl 
2 (pp! 21. ap 1 + (1/2)? + (1/8) + (1/48): + +] 
(b) 2 fo= TE, + [(1/2:% + (1/12) + (11/7220) +]. 
23.0) [1= 118) + ..] + al = (1/32 +] 
Ejercicio 8.3, página 449 + cl a hd AL | 
25, dp 1 (1) + ]|+ajlxto 
1-1, LEVI. 5. —1,2. ñ + [(1/2)? — (1/6)? + e]. 
Toi=n%r, nentero. 2. aol1 _ (1/2): E (1/6)? + 00] 


9.0=0 y 0=nw, n=1,2,3,.... 


A B/)0 - 3/3 Pes + ax + (1/0)? + ++] + [0/6 + 2] ] 


29. (a) a, 14 2d — 2ln — 4) (n — 2% o + Dín +3) (n + 2% La] 
+ 0 + 2 (na — Día — 3): (n— 24 + Uln + 2)(1 + 4)-(n + a : 
(2k + 1) 


(0) Poix)=1, Ei Pax) = (1/2)(3x* — 1). 
31. (a) 1 — 0/aa + (9/6) + [01 —- P/ajé+ --.  (b) Sí 
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Ejercicio 8.5, página 460 


l. ejx 3. ejxcosld ln x) + caxsení4 nx). 
S. cuicos(2 In x) + esaósení2 ln x) . 

Tex + ex cos(3 ln) + eq isení3 ln) . 

9 


ax + ex Peos|(W19/2) In x] 
+ ex "sen (19 /2) la x] . 
11. e (x — o + lx — 32. 
13. cx + e + (4/15): "2 15, 24217, 
17. (31/17) + 6/11) ls ln x) 
— (76/85) sen(5 ln x) . 


-3 de 
e CA di 


Ejercicio 8.6, página 472 


1. = 1 son regulares. 3. > ¡son regulares. 
5. l es regular, —1 es irregular. 
7. 2 es regular, —1 es irregular. 
9. —4 es regular y 2 es irregular. 
M1. r?-3r-10=0; 1 =5, n=-2. 
13. 1? —5r/9-4/3=0; 7 =([(5+ V357)/18 , 
1 = (5 - VW457)/18 . 

15. ,-1=0; 1. =1, r=-1. 
17. A 1=3, rm=-4. 
19. ap P —(1/2)x $ + (5/28): - (1D UB +]. 
21. ap 1 — (1/4? + (1/64)x* — (1/2304)x% + e . 
23. ap 1 — (1/3 + (1/12) — (1/60). + -]. 

20 (— 1Pyrr Er) 09 


a O A A 
en 2) a + Din! 


29. ayx? . 


+2 
qn 


25, 40 


31. YE ag SÍ, 


20d » 2" (3n + 4) a +Uel | 
n=1 31! s 

38. ap[x% — (1/11) 04 + (1/374)4 0% 
— (1/25,806)4% 4 ...]. 

37. al ADO? (11782) 1% 
+ (1/68.034: BB 4]. 


00 


da 0. 


33. 40 si, 4 <0. 


39. El desarrollo n!x” diverge para x + 0. 
n=0 
41. La ecuación transformada es 
¿y/dé + 3 dy/dz — y = 0. Además, zp(z) = 3 
y 2q(z) = —z son analíticas en z = 0; por lo tanto, z = 0 
es un punto singular regular. 
yx) = [1 + (1/3)x* + (1/24)x ? 
+ (1/360)x31---]. 


45. ag[x*— (1/2)5 ' — (1/8)0 — (1/144)0* + >] 
+ as[1 + (1/10)x? + (1/280):* 
+ (1/15,120x + --]. 


Ejercicio 8.7, página 482 
Ll. eiyila) + cayala) . donde 


ni) =P 1 + (5/88 e y 
y) =P (1/4 4 (1507 + 

3. 0 + O ), donde 
yo) = 1 (1/4)? + (1/64) +. y 
sal = y 00) In + (1/8)? — (3/128)x* 


+ (11/13,824)x% + ++. 


5. a lx- (1/3 + (0/12 + Pu cal 1]. 
Toyo + eomla), donde 
yx) a (162 + (1/88) +. y 
yalx) = = (1/2) Sl 
9. e w, + c2wy , donde 
wo =x3+ (1/85 + (1/19) + y 


walx) = wy(x a + 2 — (3/32)x* — aj 152)x + 
Y. cm (a) + cola), donde yl) =x? y 
vía) =x4Inx — 14 2x — (1/3 + (1/24)x* + 
13. cy (a) + covolx) , donde 
0 La (1/2) + y 
yx) = y (ula x — [x + (3/9? + 011/3647 + +]. 
15, Solo A cavalx), donde 
yx) = xl + (7/6)0P + el hos y 
20 = 14 2x + (6/5)? “; todas las soluciones 
a acotadas cerca del origen. 
1 ela + em la) + cala), donde 
yl) = 8 (1 1004 + Nail o 
yla) = 1x4 (4/19 +0 ., y 
= y lx) lnx + 7x anios 
+ (4997/298116)x7 + --- 
o + cayala) + esyala) , donde 
BS 1 + as al 4 
1 ad = (1/30)? + 
A NO (1/10) e 
21. (b) e cayol[t) , donde 
yl) = 1 — (1/6 la? + (1/1L0la +, 


19. cy, 


y 

yl) = [1 — (1/2)(a0? + (1/20)lar +]. 
(o) ay) + esta), donde 

yb) = 1 (1/6)](a/0 + (1/120)la/0* + 


ya = x[1- (1/2)(a0/0 + (1/240/0) +]. 


Respuestas a algunos problemas impares B-21 


23. 0 (xa) + enla), donde 7) ae? (00 + (1660 +]. 
ya) =1+ 242 y (b) ay x — A (Y? + (10) — (1/120)x +]. 
y) = (1/6)! — (1/24)? — (1/120)x + --. 9 (a) ja carl), donde 
25. Para n =0, a ibi e Loro os Y 
cy + co Ing + x + (1/4)? + (1/18 +] la) = y Gojln x — 1?— (3/4) — (11/36)? 
y para mn = 1, (b) o + £xyalx) , donde 
a (1-4 + e] (1 —xJinx + 3x5 — (1 4Jx* ví) =1+2r0+x2+ 
- (1/36 + 3. valx) = y o)ln x — [4x + 31? mane .], 
(e) culo + coyalx e de 
x= 1 (4/6)x + (1/06 + - 
Ejercicio 8.8, página 493 4 = yw (x 0 7? A det (29/36) + 


_— 


con 1) + Lvb 3, donde 


ty ena 
03) ; pa = xi - (1/4)x? + (1/40)x A As 5 


1 ct, 2; L.) $ coc 


53 
E 
vila = 7 4 (1/2) + (1/4 + +. 
3 1,1; 1 + fp 33 
Le F A yo Cox 77 q 
5. F(l,1:2:x) a , CAPÍTULO 9 
a=0 (ln + 1) 
lidalo $ 2 Ejercicio 9.1, página 507 
7. dE 1; 2) 2 (1:>/8/D, 
> O 21 |x 
Boro EE 30 
A x| E 
e ag)" 3 =|-1 0 2]||y 
81-31, (1-0 nx. 0.4 0][z 
13. 0 px) + daa. 15 da + ea. E [sn el ps 
17. cba lx) + clap). ly] [cost a+ br [y] 
19, A (Q)lnx—a7) + (3/64 — (72/2309) + z [> e E l y 
21. pla) , EY —kfm —bf(m||v 
27. Jolx)lnx + $ AT qa a pa qa ES ¿ 
«Lo E 2 > A 9, 2 leo llos A Xx=y 
2.1 0-02, j o A 
(51 —3x)/2, (3581 — 301? + 3)/8 . A o e A 
37.1, 21 412-2, 8x-12x. 11. És A A Y a : 
aso EE 2 3 3 
39. 1, l=x, (Q-4r+x%)2, D 0 0 lx 


= léx + Yx* —= x a 
6 — 18x + 9x? 5/6 


41. (b) z=c,cosx + czsenx, de modo que para x 


grande, ] Xx 0. 1.0. 0 0llx 
y(x) Zea cosx+ cx sen. x cos! 3 -2 0 0llx 
Blx|=|0 0 0 1o0l1x 

Problemas de repaso, página 497 Xa 0.0.0 0 Ux 
Xs =et tft 0 -1 1112 


1. (a) 1-4 06/D -— (SB +4 0. 
ib) —-1+x- (1/0 + (1/6 + 0. EX, EX Y) MY) M5 Y 
3. (a) ag[1+x2+ ++] +0 lx + (1/3 + +]. 
(b) ag[1 + (1/2 — (1/6) + +] 
+ ax (1/0 + (1/0) +]. 
3 ag 1 + (1/3 - 2 - (104 - 9*+ ] 
+ ajlx-2). 
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Ejercicio 9.2, página 512 

1=2, m=l, x=1l. 

x=>1, x=0, 1x3 =-2. 

x1=0, x=0., 

17538, x=5, Coso. 

x=2., x=(-1+0s5, dondeses cualquier. 

número complejo 

¿Mx =(s +02, m=-[(lls+ 1/2, x=.u, 
20 so. 


= AO 


13. Para r = 2, la única solución es x, = x2 = 0. 
Para r = 1, las soluciones son x¡ = 35, x7 = S, 
=00<s<o0. 


Ejercicio 9.3, página 521 


1. (a) E a 0) b Él 

20184 Pa os 
FM se al —| SE E 

5. (a) [E A - (0) le i (e) ls E 

7. (0) SÍ (d) Sí 

9, E dl ; 11, No existe. 


1/9 2/9 
1 0-1 
1 l=v 1. 
po 10 


(4/e —(1/3)e 
0 E al 


e (1/De* —(1/2le * 
19, (1/S)e. —(1/2)e" (1/6)e* 


(1/3) 0 (1/aje + 
21. !l. 23, —-12. 25, 25. 27. 2,3. 
Fe A 
A 
EN - 
29, 0,1,1. 31. a . 33. o El ] 
(UD + e e + 
A | + cr el + 
sen 1 =1 +08 1 
(b) an sen 1 p 


Ejercicio 9.4, página 530 


dx/di Fo o-=1 -1I|lx 
3. |dy/di | = 0 o elly|+ 
defdi po 1 3llz 
aa E O 1 xt) 0 
á 0] E a ls + sen £ 
AUS. SY 
xa) 90 100 |lxo(0 
> xo 0) 00.10 xo lt) A 
“lato 0.0.0 1||x(0 
10) -1.0 0 0|| xr) 
IZ W, MW, x=W", x= w 
9 10 = Sul) + 2e *; 
XD = —2xl1) + dale) — 3e 7%. 


Mx) =xl0 + l(p+e: 
al0) = a le + Za l) + Sxsle) +1; 
xl) = 3x0) + x3l0) . 


13. LL 15. LL 17. LI. 


19. No es un conjunto fundamental de soluciones. 


21. Sí. let 0 —-e* 


e e! e* 
e de |+e 10] +0] -e* 
e 1 e! 9H 


2. A - 1] . A E d al) 


h 


TX =| (1/5) (4/56? 


(1/5)e* (9/20e7% (3/20)e"* 


-(1/4)e* 
- (2/5)? 


- a + (3/5)e7% — (1/10)]e* 


e! 


(1/5)e7* —- (1/20)e* 


5/4)e7* — (1/5)e7* — (1/20)e% 


35. (b) 2e%, — (e) 2e%; igual. 


(1 + ebicos1 + (el — i]sent [el — ficos 1 — (e! + ljsent 
(e) po ! 2_ ae Ad : 
(e! — Vsent + etcos t (e! — l)cos £ — e'sent 


» 


Respuestas a algunos problemas impares 
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Ejercicio 9.5, página 541 17. (b) 
1. Los valores propios son r, = 0 y rz = —5, con vectores 
s 2s 
propios asociados Uy = [| 7, [YWMA| _, 
3. Los valores propios son r, = 2 y r, = 3, con vectores 
Figura B.52 
a ; 1 
propios asociados u; = s =4 | yu=s | 
5. Los valores propios son r, = 1,r, =2 y rz3 = —2,con (e) e 
1 1 
vectores propios asociados u;, =s| 0 |, u=s| 0 > 
0 1 1 
0 (1, -V3) 
yu os E: Figura B.53 
7. Los valores propios son 1, = 1,r, = 2 y r3 = 3, con vec- 
2 0 (d) Y 
tores propios asociados uy =s| -3 |, u»=s| -l il 
2 l HAHAHAHA Xy 
0 q -V3, 3-1) 
yu=s| 1 T 
9. Los valores propios son r, = iy r, = —i, con vectores 
E ] ¡ Ej Figura B.54 
propios asociados u; = s 1 yu=s 1 
11. ce a | + eje” ,] A > a e € 
10 2 19 1 A E 
Ia d el de% 16g% 
=2 0 1 - ;] 
13. ae 1|+o0*|-1 | +e*| 1 en eel el | 
1 Ñ 1 1 23, 10 e 0 e" 
“10 0 e* 2e* 
po 0 0. 8e* 
>, 3 j 1 Pr 1 25. x= —cjel — Zeyel — exe, 
15. cje le: + cae 6 | +«c3e E y =cjel + cre + eze, 
z= 2cje! + 4c,e7" + 4eze* , 
e70341H (05237 0.0286e —7.0764e"| 
27, | 0.3157 94% 047610087 0.1837 7% |. 
0.0844e 0.3473 0.191 Be 05237 e 7.0764: 
0.0251 042% —0.23618 710180 g06 180 ¿038381 
29, | 00858712 0.3820 105% 0618000 0tO 0.58580 07090 
"1 0,292989% 061808 09% 93820008%% 0,343189 


¿24142 
[+4 


e 7161807 


0.236180618% 


0.2010e 058581 
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de -2 de + e* a pea] 
31 E M e] 32. ]| dl, 3. (b)x(0=el 11: an =el 0 
€ € e 4 0 l 
op o) 1 l 
35 (0) 00) =e "7 |> (xi) =e 1 +e fo]. (090 
=2 0 
=p 11 =p 1 
(al) = te" e lb 2 4 
: l 43. a 05) + (> A . 
1 
37. (by) x (1) = e" 0|. 45. x1(0) = (25/2)(0 9P5 + 2785), 
0 xl) = (25)]e P5 — e HRP5) 
: o 47. (a) r, = 2.39001 , ro, = —2.94338 , ry= 3.55247, 
0 mln =e* 0 l+eN1l. | ! 
0 (b) u, = | -2.64178 |; u= | —1.16825 
-9,31625 0,43862 
2 1 0 0 
a E pl 2 ! 
(dd) xa (1) = Ge 0 +1reP 1 | + e%] 6/5. 
2 lo 0 1/5 u=| 081004 
-0.12236 


(e) c¡e Yu; + c7e'2u) + c3e'3uz, donde los r; y los u; 
están dados en las partes (a) y (b). 


Ejercicio 9.6, página 549 


; 2 c0s 21 dle 2 sen 21 
E cos 21 + sen21 sen 21 — cos 211" 


-1 2 =1 el l 
3 cjecost 1|-ejelsent| 0|+czeisent] 1 |4eelcosi] 0|+ee 0 
0 l Ú 1 0 


Nota: Se obtiene una respuesta equivalente si col(—1, 1,0) y col(—2, 0, 1) 
se reemplazan por col(—5, 1, 2) y col(O, —2, 1), respectivamente. 


] cos! sen f 
TO|O —ceos!f —senif 
O  —senf cos f 


L V3seniW3- cos(V3f) —seníW3r) — V3 cos(V 31) 
9. | -1 V3seniW30 + cos[W3f) seníW31) — V3 cos(V3r) 
1 2 cos V3 1) 2sen(V3n 


e 'cos 41 e sendt 
" [2e 'sendt —2e 'cos 41 


e'sent—= ecos!  —efsent—=elcost —cost —sent 
2e'sen! —2elcos t senf —cost 
2e'sent + 2e'cosrt 2e'sent— 2e'cost cost sen í 
delcos 1 4de'sent sent COS 
13. (a) * (sent — cos 1) (b) e A, cos 1 y econ cos 1 — 3sen1) 
—2e Usen? Am cos 1 — sent) etico 1 + 5sent) 


e” “cost 
Dis _ 
e” “(sent — cost) 


pa r”!cosíIn 1) r seníin 1) 
Tal 0 +e] 1 iseníino | + ex] —17icos(In 1) 
an! 1 lcosíIn 1) —1 Iseníin £) 
Va -— VI7 Wo + V17 
19, 2 YE 0049; LL a 0,408 
2427 2127 


21. 


h= 


T, = (5/6)e “sen3r, 
-(10/13de “cos 31 + (25/78)e Ysen 31, 


= (10/13)e cos 31 + (20/39)e Use 


nar, 


Respuestas a algunos problemas impares B-25 


Ejercicio 9.7, página 555 


1. 


15, 


17. 


19, 


21. 


eje” a + ce” So + 7 . 
l l sl l 
dae | Il+oerl0 |+ae 1¡+e] 0 
-1 l 0 =1 
x, =e *la+b]. 
=12 + b4sen dre + cosdd. 
= ea + eb 
ae ¿ca cost 0 
cost sent | 
do 1 | 5te' + (3/4)e! 
pis M + ese E | ste" + (9/4Je" | * 
] 4 =9 Inje] + (8/5)1 — 8/25 
* 4 ie | a 7 12 1mj1] + (16/5)r + 4/25 
1 =1 -1 1 
cefNll+ee?] 0l+0e 41 1|+el -1 
1 1 0 -1 
€/COS tf + cssent+l 
—e sent + e 00811 
eyel + eye *— (1/4)e * — 1 + (1/QDe 
esel — eje *— (1/4)e * — 1— (1/2)10 * 
(a) 4tel + Sel 
2te! + 4e' 
ls —2gi71 4 28% E del + (41 — 1)e" 
81714 2e 80 — 38871 + (21 + 1)e' 
(o) (20 +20 el + de e MMe% 4 (41 + 3)e 
10 + el + de? —e Met + (21 + 3)e 


23, 


25. 


27, 


29. 


33, 


dd 186171 4 148872 — 308+1 + (41 + Te" 
) ge PU 4 146 872 — 3241 4 (21 + 5)e' 
x=le +ode + ae —é-4-6; 
y = —0el — 2 "PH 24 3. 

e' 2% $2 0 
(a) ¡El . (e) el +e li]. 


(d) eje! a + e + el 


a + 06% 


E le = (1/2) Int +1 
(3/0)? — (3/2) nr +2 


] = LL + 3,1, = Ms, L, = 21s, donde 
= dl - VEL )eT6!+Vems 
- (13 + V817)el -31+V317 Jj2] + 1/10, 
= no - V817)e Bus) 
— (31 + VW817)e 319 VSIT5/2] 4 3/20 . 
= (2050 — (5845/4)e 0 — (2355/4)e"4%)J21 , 
xo = (1850 — (5845/2)e 90 + (2355/2)e 0/9) /21 . 
El tanque A tendrá la mayor concentración. La concen- 


tración límite en el tanque A es 41/21 kg/litro y en el 
tanque B es 37/21 kg/litro. 


B-26 Respuestas a algunos problemas impares 


Ejercicio 9.8, página 566 


E A s a 1 21 
ll (a)r=3:; k=2, DER je 


Le aps (3D +  —+ (1/8 
(a r=-?1; k=3. (b) e* —=3 l 1 
Y- (9D 31 1-3+ (3/98 
. ce cosf senf 
5 (a) r=-2; k=2. (b) e * hi y a . 7. E al Ñ 


e" + cost — sen? 2sen! e! — cosf —sen! 
el —senf—=cosf  2costf el +senf — cos! 
el —cosr+sent —2senf el + cost +sen! 


4 + 296% — 201e% 20 -20e%  —8 +8" — Ae" 
11. == 5 + Se" 25 —10 + 106% 


231 22894 1018% 10 + 10e% 44 21% + 201% 
QU-i+ e. (- Ae (ple 0 0 
(1/2Me! (1-14 e! lr+ 1 /De' 0 0 
131 (+ 14/De est Pel (1+21+4/2)e' 0 0 
0 0 0 cosí sent 
0 0 0 —seni cos! 
drr+ Pel (ip+ Pe" (1/De” 0 0 
(-J2)e7* (1+:- Pe! CS PAT 0 0 
15. | (+ Pet. Casurte?o (1-2+Pp0)le" 0 0 
0 0 0 (1 + 210 * te? 
0 0 0 Ae TY (120% 
: : ' 3 0 1 21 
A == A 
Mae 1|+eoe 1 —-1+1 +oe 7-2]. 19. ce* : + eye! : + exe a + eje! ' de 
a A ñ 0 0 
e? 3 2 ell — 2142) 
A al De a +el 1+élr= 1) + donde e** es la matriz de la respuesta al problema 3. 
te ¿2 gr 6-3 UP —-21+2) 
Problemas de repaso, página 570 
1 0 1 0 
al 0 1 0 e? e* 
lc” + cti ñ 3D ce 0 + ce * y [+ eje” o|* Eje” 1 5. Eo opa 
0 -1 0 1 
1 ! =,+ (1/20 2+1 
E ] Y l NN 1/3 : eh =3 
T. cie 3 + cse 2 AS -14/3 Deje 0 ¡+ ce l1|+ca t , +17 H 
i 3 3 1-3 (3/9) 10 


=3 —1 

Lo 2 

11, E _ al 13. 01) lloren ll 0 tas 
0 1 


(1/MDe! + (Q/3)e* — (1/6)e " —el + (2/3)e% - 
(1/3)e" — (1/Be * 


(1/2e* + (1/2Je e —=e” 


15. 


Respuestas a algunos problemas impares 


1 
I 
l 


(1/3)e + 
(1/3)e* + 2/30 


B-27 


141 + 22)" 6 Je” 
(1/3)e% — (1/30 
(1/2Je' + (1/2) * 


CAPÍTULO 10 


Ejercicio 10.2, página 587 


1. y =[4/(e - elle" —e'. 3. y=0 

5. y=e+2x-1. 7. y = COS x + c sen x; c arbitraria. 

9. 1, = (2n — 1)2/4 y y, = c, sen[(2n — 1)x/2], donde n = 
1,2,3,... y las c, son arbitrarias. 

1.1,=8%, n=0L2...:y= Ao y 


Yn = a, cos nx + b, sen nx, n= 1,2,3,..., donde 
Ap, A, Y b, son arbitrarias. 


Los valores propios son las raíces de 


tan( A An e) Ea An > (0 donde 110 >0. 
Para n grande, A, = (2n — 1)?/4, con n un entero 


13. 


positivo. Las funciones propias son 
Yn > C[ sen( An x) Ñi An cos( An x)] 
donde las c,, son arbitrarias. 


15. ulx, 1) = e” Csenx — 6e *sendx . 
17. ulx,1) =e "senx — 7e "senda + e "senSx . 
19. aíx, 1) = 3 cos 6tsen2x + 12 cos 39rsen l3x, 
21. u(x, 1) = pee 6rsen2x + 2 cos [8tsenÓx 
+ (11/27)sen 271sen 9x 

— (14/45)sen 45rsen15x, 
23. ulx, 1) = 2 nte cm. 
25. Si K> 0, entonces T(t) se vuelve no acotada cuando 


t = oo, de modo que la temperatura u(x,1) = X(x)T(t) se 
vuelve no acotada en cada posición x. Como la temperatu- 
ra debe permanecer acotada para todo tiempo, K 7 0. 


33. (a) u(x) = (b) u(x) =30x/L +10 . 


Ejercicio 10.3, página 603 
3. Par. 


E) cd 
1 SÓ senAxr . 


1. Impar. 5. Ninguna de las dos. 


17. 


19. 


21. 


23. 


25, 
27. 


29, 


HTA 
cos —=— 
2 


a lE1+ (05) 


1 


Ea 


TAR 
E 
1+p94 


=1 + 
E A) P 
n 


La función g(x) con periodo 271, donde 
lo" 
0, 


La función g(x) con periodo 4, donde 


205 AX 


EXT, 


x=xitrfr. 


ly A2x<0 

Jx, 0O<x<2 
glu) = Ip, x=0, 
a 


La función g(x) con periodo 2, donde 


dod=*, -le=rzl. 


La función g(x) con periodo 21, donde 


er, EEN AT, 
sl») lea em, x=x=wm. 
(a) FL) = (4 mA . Ed E ee 
E dei 2a — lx 
di a En co 2 ) 


B-28 


Respuestas a algunos problemas impares 
Ejercicio 10.4, página 611 
1. (a) La función f(x) con periodo 7, donde 


fis? ler om. 


(b) La función f,(x) con periodo 271, donde 


Ñ e, 0O<xi< a, 
Lo Tr Ex <0O, 
(c) La función f.(x) con periodo 271, donde 
_ e : 0O<x< 7, 
OS =r<x<0. 


3. (a) La función f(x) con periodo 7, donde 
0O<1i<xw0.p, 
ll, AAIx<x*wm. 


(b) La función f,(x) con periodo 271, donde 


—=_A<Exr<-A, 


O, -=AA<X<O, 
folx) = 

0, 0<x<m, 

Ll, TA<x< mr. 


(ce) La función f.(x) con periodo 271, donde 


l, Zi mp, 
0,  —m2<x<0,. 
J4x)= 0, 0<x<m/, 
l, A<x<r. 
5 Fu) a S sení2k — 1)wx 
Ñ mi=12k-— 1 
os 7 =p r+1 El 
TO y! man + ll py 1) sennx 


£=1 A2k +1 
17 lx, n= 
Alan aaa. 
4 a] 1 +1 
19. lx, =— LU a for + Ihr. 


ar k=0 (2% + 1) 


Ejercicio 10.5, página 624 


ou 8 ==] melo 4 E 
Ll ul(x, 1) = E E "SeonTx. 
un =E- » E e os(2k + 1)x 

2 k=0 7(2k +17 

2e-1). Rae 2 
Sula n= da z EEN) e""icos nx 


To nlx, 1) =5+—x— e + Ae 
TT TT 


9. mlx, t) É 3 a =e *+1+ 2 cre "sennx ; 
donde 
2e "2 2n 
-1y 127741 
AriE En aríl AN ) ) 
= + E [(=1D* - 1] 42 
En — E » AR , 
e F-1 4 
olle +1, n=2. 


ar 
1. ulx, 1) = A aye + lPFicos(m + 1/2)x, donde 


fo = y a, cosía + 1/2)x . 


CIP 


pl 
e "tsennx . 


15. lx, y, 1) = ecos 6xsendy — 30 "cos xsen!ly . 


za (- 1 y+ 1 e 
17. nx, y, £) = 2 2 a "senny . 


donde 


La concentración tiende a cero cuando t => +00. 


Ejercicio 10.6, página 636 


l 
= 5—7sen rt senTax 


¡E a 


cos (2k + 1)rresení2k + 1)orx 
0 (2% + Da) 


a=l yq 
il 2hpL? 0 ATA RATA ATA 
. ulx,t sen sen cos 
mall - ara L £L L 


5 3 
7. ulx, 1) = cos tsenx + 7 sen2isen2x — ¿senó1senóx 


2 5 
I a+ 1 ñ 
AE) E y .- ne 
mn n 
= (2n + lar 
9% ula, = Bl A c0s =p 
(2 + l)rrat (2n + Dax did 
+ hb, sen 3L sen 3L , donde 
a (2n + l)arx 
Fa) = 2 y SM y 
2 (2n+ le  (M+ lDoax 
g(x) y 2.=0 ba 2L bl 2L j 
ll. mx) = > a, Tol Jsen 2 donde 


z 
AS at 
0 
a 1 

a a 
TÍA =e (eos + Josep) 
donde 


Bn = ar WIL + datan? 


= 2. [sen(x + art) —seníx 3 ar)] 


1 
= —genar cos Xx. 
a 
15. dx) =x+tx. 


era +e li—ary 


el) > 


vosíx — ar) — cosíx + ext) 


a 
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Respuestas a algunos problemas impares 


E A 
b, > Ak Cn ! er) dol rdrdr , 


l 
Ey = | JAkurnirdr a 
0 


Ejercicio 10.7, página 649 
d cos 6xsemhl6( y = 1) 


senhí—6) 
cos Tx senh(7Í y — 0) 


senhí—7) 


l. ulx, y) = 


+ 


3, ula, y) = » A,senmasenh(ny — 11), donde 


n=1 


An = E | flxlsenaxdx . 
arsenh[—nm) Jo 
cos asenhly — 1) cos 3xsenh(3y — 3) 
5, u(x, y) 
senh(— 1) senhí—3) 
cos 2x senh2y 
senh(2) 
2 2k+1 
a r 
7.a(1,0) == - 2 Gr eos(2k + 1)0 
CO A fa rn an 


9. (1,0) => 


Ag es E y paran =1,2,3,... 


+ >> 10 (a, cos 18 + b, senr0), donde 


da L | f(0)cos n0do , 


TA 


bp, = E | Fí8lsennbao . 


1. ul(r, 0) = (tr => $ J0os0 + 8 Sl 2 sens 


Ll 4,23,-4 
+(- 2557 + 255" reno 


B-30 


Respuestas a algunos problemas impares 


ps 
Y +7*(a, cos 18 + b,senn6), donde 


+ 
capo so 


bh==— | fiBisennBdo , 


]cos n6do , n=0,1,2.... 


n=1,2,3,.... 


15. ul(r, 0) = r?sen 30. 
17. u(r,0) = ap + byinr + 2 [(a,r" + byr "cos n8 
+ (eyr” + dr ""senn6] 
donde 
1 Ed 
=> Poo a 
3 T 
bo = 37 e , 
y para A=1,2,3,. 
An + da El F(0)cos n0do , 
T 
na, — 1300, = - j gl8)cos né dB , 
? T 
En + dd, == - | fl0)senn0do , 


nan le, = 1377 q, = e | e(6)lsennedo . 


21. u(r,0,2) = [1 (1)/1o(7) Isenz . 
23. (e) dx, y) =2x)y. 


CAPÍTULO 11 


Ejercicio 11.2, página 671 


1. y =e-*cos 5x + ce—* sen 5x , donde c es cualquier nú- 
mero real. 
Dr is A 
3. y = ce” sen 3x , donde c es cualquier número real. 


5. y =cC, cos x + c¿sen x — (1/3)sen 2x, donde c, y cz son 
números reales. 

7. y = —(1/2)cos x + (1/2 + e”) sen x + (1/2)e* 

9. No tiene solución. 

11. y =csen(Inx) + 2x! 
real. 

13.4 =(Mm+ 12, n=0,L,2... 5 y 
Y, = c,sen[ (a + 1/2)mx], n=0,1,2..., 


, donde c es cualquier número 


donde 


las c,, son arbitrarias. 


18. A, =44-3, n>20,1,2%...5 y 
Y, = cy cosmx, n=0,1,2,...., 
donde las c,, son arbitrarias. 


17. Ay = — nó, donde tanh(jyuy7r) = puo/2; y 
sy =coleomuen) = (Zfupsentlic) y As =0l, 
donde tan(u,7) = py/2,n=1,2,3,...;y 


Y = Cr[cos(u,x) — (2/u,)sen(u,x) ), donde las c,, son 


arbitrarias. 


15.4, =6+10P, n= LD... Y 


y, =<, cos[ (1 + 1/2)Inx], 1. =0,1,2,..., donde 
las c, son arbitrarias. 

21. A, = 0.195, A, = 1.932, Az = 5.932. 

23. No hay soluciones no triviales. 

25. A, n=1,2,3,... tales que (A,2 + 1) JA, =nr, 


Y Ya = Cr sen( Ax), n=1,2,3,..., donde las c,, son 
arbitrarias. 

27. Aj = — Hina > 0 y cos y L-cosh E = 1; 
Ya = €. [ (eos py E — cosh pu, L) (sen pu, x — senh px) 


— (sen 1, L — senha, L)lcos 1, x — cosh py x)] , 


n= 1,2,..., donde las c,, son arbitrarias. 
29. Ya —(n1/Ly* A E A A 
y, =sen(nmr/L) , n=1,2,3,...,  dondelasc, 


son arbitrarias. 


33. (b) A,=22+1,n=1,2,...,y Y = Ce 
donde las c,, son arbitrarias. 


“sen nx, 


35 


S 

ES 

= 

E 
aa 
o 

5 

El 
a |3 
E_> 
ATA 
Es] 

Ea] 

3 
El 

3 
sE 


Ejercicio 11.3, página 682 


1 (ey) + 1e%y=0. 

3. (( —x) e dl +A[( —x)/x]y=0. 

S (oy) +A i=0. 7 Noes autoadjunto 

9. Autoadjunto. 11. Autoadjunto. 

17. $, = Wasen[ (a + 1/21], n=0,1,2.0..: 

82 (Y 

E e 2 

ma=0 (2n +1) 


19.9,=1/VT; d,= Econ. a=L2h...; 
¿20% a, 


2* ni 


sen[ (n + 1/2)mx] . 


21. by = ya '[coshljuga) — (2/mp)Jsenhlzox)] y 

db, = Ya [| (1, /2)c05(p0,x) + sen(uyx) |, 
n=1,2,3,..., donde y = 2 tanhígyx) , 
n= 2tanl am) , 
Yi = (Ao? — 1)[ (40)! semt(2uyr) — 7/2], y 
Y = (u/8[ 7/2 + (4u,) son(2u,7)] 

- (1/2Jsen(u,r) + 7/2 — (4u,) Isen(2u,7) ; 
Yo “| (/pojsenhi uy m0 4/10) + 10 ?][cosh( 120) 


= (2/uojsentluox)] + 2 155” 


- T/Msenla, 1) + pa rr — 1/2)cosLq0, 77) 
+ (2/1) ')[-(01/2Jc0s(ppx) + senípx)] - 


23. bd, = o + a . n=012%...: 
2 —1e"ln + 1/2) — 
al Pe Fa ls + 1/2) Inx). 


Ejercicio 11.4, página 692 


3, py = (1 +1%y" + 2xy" + y 
5. L* y] = 24%" + Tay" — 2y 
7. E*(y] = y” + 2y' + 10y, donde 
DL) = [vin CA 0, 7]: v(0) = ví) = 0). 
9. L7[y] =2x%y" + 5xy" , donde 
DÍL*) = (vin C*[1,4]: v(1) = ví4) = 05. 
11. y” —6y + 10y=0; 6y0) —y'(0)=0, 


6y(rr) — y (71) =0.. 
13. y” +4y=0: ví0)= ym), y (0)=y (wm). 
15. Y hy + y= 05 501) (0) =0, 
ay le] = 0, 


17. | híade *sen3adx=0. 
9 


19. Tiene una única solución para cada h. 


21. | hlade*lcosx + 3senxidx=0. 
0 

23, | hla)cos 2xdx=0 y 

| híxisen2xdx=0. 


25. E h(x)[ cos(In x) + seníInx)]dx =0 . 


Ejercicio 11.5, página 698 


1. 5 sen x + sen 3x . 3. No tiene solución. 
5. C¡cosx — (1/15)cos 4x — (1/48)cos Tx, 
donde C; es arbitraria. 


Respuestas a algunos problemas impares B-31 


> 32 

7. 2 man = DE . 1/29] sen[ (1 1/2)x] , 
S Ya 2 

9. 2 DU + 127 5 coll + 1/2x] , donde 
Y, = 2 | stes + 1/21] dx . 


Sy Ya 2 
11. 2 5 + 17 y Ecos[ín + 1/2)Inx], 


donde 


Y = - | Flx)cos| (n + 1/2)In x] dx a 
1 

13 0 senh( (ya) + 2 sen (ax x) 4 

6 ns Ag 

E FLosenhí uo ñ 
donde ya = 37 y 
ST sentó por) de 
Sahel ds 
Ú 13 sen px dx 


Ho y dy satisfacen 
tanh yr = 0/3 , Ay = 16 + 


tan py TT = Ba 3, Ap= 4, n=12,3,.... 


Ejercicio 11.6, página 706 


s, DESELX, 
l. Glas) = ES 
X, xXÉSST, 
=1-=* 
E 
l1+ 7 
So xls — 1 — 1) 
y, O XÉSERR, 
l+ 7 
5. Glas) a 0Osssx, 
. Glas) = 
Cena cora? xE5S 7. 
7. Glas) 0 00 ár? + x)/15, LEs=ex, 
di (xls ?*+5/15, xe=s=2,. 
E =e%), 0ss=x, 
9 00! re (see), rss] 
o DESEX, 
11. Gíx, s) y 
xls — mir, xEsET, 


y=l-e vete 


B-32 


13, 


15. 


17. 


19, 


21. 


23, 


25, 


Respuestas a algunos problemas impares 


> =síx=l- O +m, 
A e XESET, 
jo + (Bar + ada flo + 6) . 


DEse=x, 


E 
—sensseníx — 1)/(senó, Deséx, 
Glx, 5) = 
=senxsenís — 1)/(seni) , ress=l, 
y y=[senl +seníx— 1) —senx]/(seni) . 
Glx, 5) = 
e e Me - e 02 —2e*), DESEA 
¡ee Ne - 9/2), rEssl 
e semfix _ € ae 
senh l er 1 
Ca 5) = 
2 


G 
a 5 Mae? — 16x7?)/60 , l=s= 
ix? xs? — 1657260 , 


X 
xEs=2 


” 


[ 16x? In 2 — 16x *1n2— 15: Inx]/60 . 
a =sx— Y, DESEX, 
E AS xess=l, a 
y=a+ (Barx l sfisjds + | sids 
+ «las : 
(a) Klx s) = 
let e PMe ele Me], 
DES x 
let let e Y lle Me], 
xEssl 
(db) y = (1/03 — ee (e — 1) 
+ (1/MJele — 3)e "fe — 1) 
= (1/28 . E . 
lacas io, 1=<s=x, 
Mesa L (ds ios), xss< 


(b) y =13*In2 


27. Hlx,s) = 


[1/2 — mx?)/m? + x/2]5* 
- (if + m/2)/ — 1/6]s*, 
Desex, 
(2 - ao + 2 lx E 
- (sf + a/2)/ar* — 1/6]: 


xr 


ss — 30/6, 


29. Híx, s) = da 3/6, x=<5 


Ejercicio 11.7, página 715 


1. 2 biSa[ Oonx) > 


n=] 


donde (02, ) es la sucesión creciente 


de ceros reales de J/, y 


So (Otto, 1)adx 


dy RÁ 
(a — 51) f0 a )a de 


ES 


3. 2 AS o O1px) > 


E donde [a,,) es la sucesión creciente 


de ceros reales de J¿, que también son los ceros de J;, y 


fo fix ACTA x)dx 
(e — a fi tilax)x dx 


no 


5, Z +1 Pan (4) > donde 
"= 


Sa FODPan + ¡(xj dx 
[e — (22 + 1)Qn + 2)]/5P3, + 1()dx 


Uon+ 1 A 


ps 


15. (0) > anT ad, donde 


PALTA) dx 
O 


An > 
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*P,,(x) debe incluir todos sus términos aun cuando P,(x) tenga ciertos términos iguales a cero. 
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